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<Tom  drotti  ristrt  é#.) 


PRÉFACE. 


Les  deux  Livres  dont  se  compose  cette  troisième  Partie  sont 
d'étendue  très  inégale. 

Le  Livre  VI,  qui  traite  des  ligne*  géodes içues  et  de  là  cour- 
bure géodésique,  contient  l'exposé  des  recherches  les  plus  récentes 
relatives  à  la  détermination  des  lignes  géôdésiqués,  à  la  courbure 
géodésique,  au  plus  court  chemin  entre  (feux  points  d'une  même 
surface;  il  se  termine  par  l'étude  des  triangles  géodésiques  et  la 
démonstration  du  célèbre  théorème  de  Gauss  relatif  à  ces  triangles. 

Le  Livre  VII,  qui  est  consacré  tout  entier  à  l'étude  de  la  défor- 
mation, des  surfaces,  débute  par  un  exposé  de  la  belle  théorie  des 
paramètres  différentiels  que  l'on  doit  à  M.  Beltrami.  Après  avoir 
indiqué  comment  on  reconnaît  si  deux  surfaces  sont  applicables 
l'une  sur  l'autre,  comment  on  forme  l'équation  aux  dérivées  par- 
tielles dont  dépend  la  détermination  des  surfaces  applicables  sur 
une  surface  donnée,  j'applique  les  propositions  générales  à  l'étude 
de  la  déformation  des  surfaces  réglées,  à  la  démonstration  des 
relations  que  M.  Wcingarten  a  établies  entre  les  surfaces  appli- 
cables sur  les  surfaces  de  révolution  et  celles  pour  lesquelles  les 
rayons  de  courbure  principaux  sont  fonctions  l'un  de  l'autre. 
Je  signalerai  aussi  un  ihéorème  fondamental  établissant  une  rela- 
tion entre  les  systèmes  cycliques  et  la  théorie  de  la  déformation. 

Les  vingt-huit  premières  feuilles  de  cette  Partie  ont  paru  depuis 
trois  ans.  J'espérais  pouvoir  lermincr  mon  Ouvrage  par  l'étude  de 
la  déformation  infiniment  petite-,  mais  cette  théorie  a  pris  un  tel 
développement  dans  mes  leçons,  depuis  1882,  que  j'ai  dû  me 
résoudre  à  la  réserver  pour  une  quatrième  Parlie. 


VI  PRÉFACE. 

Cette  quatrième  Partie  est  presque  entièrement  terminée  et  l'im- 
pression en  est  déjà  commencée. 

Il  me  reste  à  remercier  encore  MM.  Morin,  Goursat,  Kœnigs, 
Rafly ,  Cosserat,  qui  ont  bien  voulu  me  prêter  leur  concours  le  plus 
empressé  pour  la  revision  des  épreuves.  G.  D. 

io  juillet  1894. 


ERRATA. 


Premier*  Partie. 

Page  3,  ligne  5,  au  lieu  de  a*c9%  lise*  otb*. 

Page  îo,  au  lieu  de  q  ds,  lisez  —  q  dt. 

Page  16,  changer  les  signes  des  premiers  membres  des  équations  (21). 

Page  27»  équation  (19)  dans  le  3*  membre,  au  lieu  de  y,  lisez  —  y. 

Page  72,  ligne  8,  ait  lieu  de  formules  (4),  '«*«*  formules  (2). 

Page  96,  ligne  18,  au  lieu  de  o*  65;  lises  n*  66. 

Page  148,  formule  (2),  au  lieu  de  \  lises  V. 

Page  149,  note,  iM  ligne,  au  lieu  de  mdu  +  n  aV,  lises  (mdu  +  n  aV)\ 

Page  aao,  formule  (27)  dans  le  dénominateur,  au  lieu  de  l  V  v^-J  »  lises 


Sffi 


Page  225,  ligne  1,  au  lieu  de  R,  lises  r. 

Page  254,  ajouter  +p  dans  le  premier  membre  de  la  3*  équation. 

Page  269,  ligne  14  *  partir  du  bas,  au  lieu  de  sphère,  lises  surface. 

Page  282,  dans  la  formule  qui  termine  le  n*  184,  rétablir  du  dv  en  facteur  dans 
le  second  membre. 

Page  290,  formules  (19),  et  page  291,  formules  (21)  et  (22),  changer  le  signe 
de,;'. 

Page  297,  formule  (4)*  dans  la  deuxième  intégrale,  au  lieu  de  i-t-  a,u,,  lises 
i-t-a(if. 

Page  327,  formules  (16),  au  lieu  dé' r  =  r,,  lises  r  =  \rt. 

Page  334,  ligne  iG,  au  lieu  de  Ç,(i>)Ç(<\),  '*•*  6» (?,(",)• 

Page  336,  dans  le  second  membre  de  la  4"  ligne  àe  formules,  au  lieu  de 

$(  *»  +  *■)$  (*,:+».), 

\— «,-Hm./    ,\--/i/tl-h /m/ 

$[  mu+n  )*( "y.-*-* y 

Page  336,  au  lieu  de  la  deuxième  équation  (  26  ),  lisez 

*Mwi'         (m  —  nut)*    ^V— nii^m/        * 
Page  33/,  3"  ligne.,  au  lieu  de  m#,  lisez  m. 


Usez 


VIII  ERRATA. 


Deuxième  Partie. 

Page  35,  ligne  n,  au  lieu  de  -■  h\r  lisez  h\t. 

X  X' 

Page  179,  ligne  6  à  partir  du  bas,  au  lieu  de  r^>  lispz  — 

Page  194,  ligne  6,  au  lieu  de 

s,=  AB,         s4=-À,Bl# 
lisez 

*,=  AAt,       ^=BB,. 

Page  33a,  ligne  x3,  au  lieu  de  (21),  lisez  (3i). 

Page  433,  ligne  9,  aa  lien  de  troisième,  lisez  quatrième. 

Troisième  Partie. 

Page  66,  lignes  8  et  9  du  titre,  supprimez  que  Ton  peut  déterminer  par  des 
quadratures. 

Page  73,  ligne  5  en  remontant,  après  par  des  quadratures,  ajouter  ou  par 
l'intégration  d'une  équation  différentielle  de  forme  déterminée. 

Page  74,  ligne  a,  au  lieu  de  et-**»*,  Usez  e<~+»>*'. 

Page  157,  ligne  i3  du  titre,  supprimez  le  mot  six. 

Page  a88,  ligne  3,  aa  lieu  de  applicable,  lisez  applicables. 

Page  3a8,  ligne  3,  formule  (^9),  au  lieu  de  x%  y,  z  dans  les  seconds  membres, 
tuez  wt,  yt,  z%. 

Page  399,  ligne  10,  au  lieu  de  parallèles  Ox,  ïïwez-parallèie*  à  Ox. 


THÉORIE  GÉNÉRALE 

DES    SURFACES. 

TROISIÈME   PARTIE. 


LIVRE  VI. 

LIGNES  GÉODÉSIQUES  ET  COURBURE  GÉODÉS1QUE. 


CHAPITRE  I. 

DÉTERMINATION    DES    GEODESIQUES    PAR    LA    MÉTHODE    DE    JACOBI. 

Surfaces  de  révolution;  lignes  géodésiques.  —  Équation  de  Clairaot.  —  Détermi- 
nation des  surfaces  pour  lesquelles  les  géodésiques  sont  généralement  fermées  ; 
celles  de  ces  surfaces  qui  ont  un  équateur  sont  applicables  sur  la  sphère.  —       • 
Géodésiques  des  surfaces  iiont  l'élément  linéaire  est  réductible  à   la  forme 
étudiée  pur  M.  Liouville 

di*  =  (U  -  V)  (U?  du»-*- Vf  rft* V 

Forme  géométrique  que  l'on  peut  donner  A  l'intégrale  première.  —  Première 
application  «u  plan  et  à  la  sphère.  —  Géodésiques  de  l'ellipsoïde  ;  leur  discus- 
sion sommaire  et  leur  division  en  trois  espèces.  —  Propositions  géométriques 
se  rapportant  à  l'élément  linéaire  de  Liouville;  coniques  géodésiques  iso- 
thermes; familles  de  courbes  qui  peuvent  être  regardées  de  deux  manières  dif- 
férentes comme  formées  de  coniques  géodésiques.  —  Extension  de  divers  théo- 
rèmes de  Graves  et  de  M.  Chastes. 


578*  Nous  avons  vu  [II,  p.  4*8]  que  si  l'élément  linéaire  d'une 
surface  est  donné  sous  sa  forme  la  plus  générale 

(i)  ds*=  E  du* -h  *Fdudv-i-G  dv*< 

la  détermination  dès  lignes  géodésiques  de  la  surface  se  ramène  à 
D.  -  IIL  I 


2  LIVRE    VI.    —   CHAPITRE    I. 

celle  d'une  solution,  contenant  une  constante  arbitraire  C,  de  l'é- 
quation 

M  «wi'-^y-;.-,, 

où  p  et  y  désignent,  selon  l'usage,  les  dérivées  .partielles  j-%  -r* 
Alors  l'équation  générale  d'une  ligne  géodésique  sera 

(s;  ^*=c\ 

C  désignant  une  nouvelle  constante  ;  et,  en  chaque  point  de  cette 
ligne,  on  aura 

(4)  ^  =  £S+FS>       *  =  F3i+G3' 

les  différentielles  du,  dv,  ds  se  rapportant  à  un  déplacement  sur 
la  ligne  géodésique. 

579.  Une  solution  6  satisfaisant  à  la  condition  que  nous  venons 
d'indiqner  s'obtient  presque  immédiatement,  dans  quelques  cas 
simples,  que  nous  allons  étudier  en  premier  lieu. 

Supposons  d'abord  que  E,  F,  G  dépendent  de  la  seule  variable  u  : 
auquel  cas,  on  le  reconnaît  aisément,  l'élément  linéaire  (i)  con- 
vient à  une  surface  applicable  sur  une  surface  de  révolution.  On 
pourra  prendre  alors 

6  =  Ce -4- ?((*)• 

G  désignant  une  constante;  et  l'équation  (2)  fera  connaître  f'(«). 
d'où  Ton  déduira  par  une  quadrature  k  fonction  cp(r/)  et,  par 
suite,  la  fonction  0.  On  trouve  ainsi 


(5)  e  =  Ct>-+-/    ï g — v du, 

et  il  suffira  de  porter  cette  valeur  de  0  dans  l'équation  (3)  pour 
obtenir  l'équation  générale  des  lignes  géodésiques. 

580.  Considérons,  par  exemple,  une  surface  de  révolution  dont 
l'élément  linéaire  soit  donné  sous  la.  forme 

dt*=du*+r*d»\ 
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où  r  est  une  fonction  de  u]  u  désignera  Tare  du  méridien  compté 
à  partir  d'une  origine  fixe  et  r  le  rayon  du  parallèle  passant  par  le 
point  de  coordonnées  u}  v.  On  aura  ici,  en  mettant  a  au  lieu 
de  C, 

(6)  0  =  av-f-  /V'*1—  *'^r> 


et  l'équation  générale  des  géodésiques  sera 

r     du 

=  a  / == 

J  r  //•*—< 


m         du 
(7)  ?  =  a/— 7===^, 


avec  les  deux  constantes  arbitraires  a  et  a'. 
L'équation  différentielle  du  premier  ordre 

•  «n  _i  a  du 

(8)  <*>  = 


ryjf1 —  a1 


des  lignes  géodésiques  qui  correspondent  à  la  même  valeur  de  a 
peut  se  mettre  sous  la  forme  élégante 

(9)  /'sinco  =  a, 

<o  désignant  l'angle  que  fait  en  chaque  point  la  ligne  géodésique 
avec  le  méridien  de  la  surface.  Cette  dernière  relation,  qui  est  due 
à  Clairaut  et  qui  est  très  utile  pour  la  discussion,  n'est  d'ailleurs 
qu'une  conséquence  du  théorème  des  moments  lorsqu'on  regarde 
la  ligne  géodésique  comme  la  trajectoire  d'un  point  qui  n'est 
soumis  à  aucune  force. 

Il  résulte  immédiatement  de  la  formule  (7)  que  toutes  les  géodé- 
siques qui  correspondent  à  la  même  valeur  de  a  et  à  des  valeurs 
différentes  de  ci  sont  les  différentes  positions  que  prend  l'une 
d'elles  en  tournant  autour  de  l'axe.  Les  trajectoires  orthogonales 
de  ces  différentes  positions  s'obtiennent  en  égalant  à  une  con- 
stante la  fonction  8  définie  par  l'équation  (6). 

Sous  Tune  ou  l'autre  de  ses  formes  (8)  ou  (9),  l'intégrale  pre- 
mière admet  une  solution  singulière  qu'il  faudra  évidemment 
rejeter.  En  faisant,  par  exemple, 

du  =  0,        r  =  a, 

on  obtiendrait  un  parallèle  quelconque  de  la  surface.  Or  il  est 
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évident  a  priori  qu'un  parallèle  ne  peut  devenir  une  ligne  géodé- 
sique  que  dans  le  cas  où  son  plan  coupe  la  surface  à  angle  droit, 
le  rayon  du  parallèle  passant  alors,  en  général,  par  un  maximum 
ou  un  minimum. 

581 .  Sans  nous  arrêter  à  expliquer  comment  s'est  introduite 
cette  solution  étrangère,  nous  remarquerons  que  les  équations  (8) 
et  (g)  rendent  possible  une  discussion  générale  de  la  ligne  géode- 
sique.  On  verra  aisément  que,  si  le  méridien  a  des  branches  in- 
finies, il  y  a  des  lignes  géodésiques  qui  s'étendent  elles-mêmes  à 
l'infini.  Elles  deviennent  généralement  asymptotes  à  une  section 
plane  parallèle  à  l'axe  ;  mais  elles  peuvent  aussi  tourner  indéfini- 
ment autour  de  cet  axe,  comme  il  arrive  dans  le  cylindre  et  dans 
le  paraboloïde  de  révolution*  S'il  y  a  sur  la  surface  un  parallèle 
minimum,  il  y  aura  généralement  des  lignes  géodésiques  se  rappro- 
chant indéfiniment  de  ce  parallèle,  sans  jamais  de  confondre  avec 
lui.  C'est  ce  qui  a  lieu  pour  Phyperboloïde  de  révolution  ( f  ).  Dans 
ce  qui  va  suivre,  nous  nous  contenterons  d'examiner  le  cas  parti- 
culièrement intéressant  où  la  surface  admet  un  parallèle  maximum* 
et  nous  allons  montrer  qu'il  existe  une  infinité  de  lignes  géodé- 
siques dont  le  cours  se  déroule  tout  entier  dans  la  zone  qui  con- 
tient ce  parallèle. 

582.  Soit  MM'  {fîg.  37)  le  parallèle  maximum  de  rayon  OM=R 
et  soient  PP',  QQ'  deux  parallèles  de  rayon  égal  à  a  qui  limiteront 
une  zone,  divisée  en  deux  parties  généralement  inégales  par  le  pa- 
rallèle MM'.  Il  est  évident  que  les  lignes  géodésiques,  toutes  égales, 
définies  par  l'équation 


/a  du 


—  -+-  const. 
a* 


(')  On  pourrit  consulter,  dans  le  bel  Ouvrage  de  M.  G.-ll.  Halphen,  une  étude 
développée  des  lignes  géodésiques  des  surfaces  de  révolution  du  second  degré. 
Voir  Traité  des  fonctions  elliptiques  et  de  leurs  applications,  t.  II,  Chap.  VI. 
Dans  le  cas  de  1  hyper  bol  oïde  de  révolution  à  une  nappe,  il  y  a  trois  espèces  dif- 
férentes de  lignes  géodésiques.  Les  unes  sont  tangentes  à  un  parallèle  de  la  sur- 
face, les  autres  rencontrent  sous  un  angle  fini  tous  les  parallèles  et  le  cercle  de 
gorge;  enfin,  la  troisième  espèce  est  formée  de  géodésiques  asymptotes  au  cercle 
de  gorge. 
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sont  comprises  dans  la  zone  que  nous  venons  de  définir  et  tan- 
gentes aux  deux  parallèles  PP,  QQ'.  Imaginons,  par  exemple,  qu'on 


/ 

p 

i 

,  A 

\ 

\ 

' 

«* 

Q 

parte  d'un  point/?  situé  sur  le  parallèle  PP',  en  attribuant  le  signe 
-+-  au  radical.  Dans  la  zone  limitée  par  PF  et  MM',  r  ira  en  crois- 
sant et,  si  Ton  désigne  par  e0  la  valeur  initiale  de  v,  on  aura 


<io) 


a  du 


r  //•*  —  a* 


du y  étant  la  différentielle  de  Tare  du  méridien,  sera  défini  par  une 
équation  de  la  forme 


(h) 


du  =  o(r)  dry 


et  v  s'obtiendra  par  la  quadrature  précédente.  Cette  formule  (10) 
sera  valable  tant  que  r  ne  dépassera  pas  R.  Pour  r  =  R,  on  aura 
une  valeur  p<  de  v  définie  par  l'équation 


(12) 


JÇ*  ao(r)dt 


a* 


Lorsque  la  ligne  géodésique  pénétrera  dans  la  zone  MM'QQ', 
r  ira  en  diminuant.  On  aura  ici 


0&) 


du  —  —  ty(r)dr, 


<j>(r)  étant  une  fonction  qui  sera  distincte  de  <f(r)  tant  que  MM' 
ne  sera  pas  un  plan  de  symétrie,  un  équateur  de  la  surface;  et 
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l'équation  de  la  ligne  géodésique  dans  cette  zone  sera 

Pour  r  =  a,  la  ligne  géodésique  deviendra  tangente  en  un  cer- 
tain point  q  au  parallèle  inférieur  et  la  valeur  e2  de  *>  correspon- 
dante à  ce  point  sera  définie  par  l'équation 

raab(r)dr 

Par  suite,  l'angle  Q  compris  entre  les  méridiens  passant  par  le 
point  final  q  et  le  point  initial  p  de  la  ligne  géodésique  aura  pour 
valeur 


(i5)  û  =  ^-P0=/        l,v    ,—ï±-r 


dr 


Pour  obtenir  le  cours  ultérieur  de  la  ligne  géodésique,  il  suffira 
évidemment  de  prendre  la  symétrique  de  la  portion  trouvée  par 
rapport  au  plan  méridien  passant  par  çr,  puis  de  faire  tourner  l'en- 
semble des  deux  portions  ainsi  obtenues  autour  de  l'axe  de  la  sur- 
face successivement  des  angles  au,  4Û,  60,  . . . ,  de  sorte  que  la 
ligne  géodésique  se  composera  d'une  suite  de  segments  égaux  dis- 
posés symétriquement  autour  de  l'axe.  Ces  segments  seront  en 
nombre  illimité  tant  que  le  rapport  de  Q  au  nombre  ir  ne  sera  pas 
un  nombre  commensurable. 

On  sait  que,  sur  la  sphère,  les  lignes  géodésiques  sont  toutes 
fermées.  Proposons-nous  de  trouver  toutes  les  surfaces  jouissant 
de  la  même  propriété.  Elles  devront  avoir,  on  le  reconnaîtra  aisé- 
ment, au  moins  un  parallèle  maximum;  et,  pour  que  les  lignes 
géodésiques  demeurant  dans  le  voisinage  de  ce  parallèle  soient 
toutes  fermées,  il  faudra  que  l'angle  Û  défini  par  la  formule  (i5) 
soit  dans  un  rapport  commensurable  à  ir  pour  toutes  les  valeurs 
de  a.  Cette  condition  exige  évidemment  que  l'angle  Û  soit  indé- 
pendant de  a.  On  devra  donc  avoir 

(.6)  /•'•«WO  +  ttr)]*      __ 
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m  désignant  un  nombre  commensurable  constant.  Nous  sommes 
ainsi  conduits  au  problème  d'Analyse  suivant  :  Déterminer  la  fonc- 
tion o(r)  -}-  <|>(r)  de  telle  manière  que  l'équation  précédente  ait 
lieu,  au  moins  pour  toutes  les  valeurs  de. a  suffisamment  voisines 
deR. 

Par  un  changement  de  notations  on  ramène  le  problème  précé- 
dente celui  qui  est  résolu  dans  la  théorie  des  courbes  lautochrones. 

Posons 

(17)    jâ-**-^*     i^^Ki'       rt?(r) +  <Kr>]  =  a(K*)- 
L'intégrale  précédente  prend  la  forme 

**Hz)dzt 


et,  pour  qu'elle  soit  indépendante  de  a,  il  faut  que  Ton  ait,  comme 
on  sait, 

•<*>«7?- 
v* 

En  revenant  aux  notations  primitives,  on  trouvera  ici 

aCR 


?(r)-t-<Kr)  = 


t/R*  —  r» 
On  aura  d'ailleurs 


Il  suffira  donc  de  prendre  C  =  m^  m  étant  un  nombre  commen- 
surable, et  Ton  aura  l'équation  de  condition 

Cette  équation  admet  une  interprétation  géométrique.  Remar- 
quons que  les  intégrales 

M  R 

J  rf(r)dr,        J  i/{r)dt* 
désignent  les  arcs  du  méridien  comptés  à  partir  du  parallèle  MM', 
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le  premier  dans  la  zone  supérieure,  le  second  dans  la  zone  infé- 
rieure. En  désignant  par  5,  V  ces  deux  arcs,  la  formule  (18)  nous 
donne 

r 

(19)  <4-*'=amRarccos^- 

Ainsi,  pour  que  les  lignes  géodésiques  soient  fermées,  il  faut 
que  Varc  du  méridien  compris  entre  deux  parallèles  égaux 
soit  égal  à  m  fois  l'expression  que  Von  obtiendrait  si  Von  rem- 
plaçait la  surface  par  une  sphère  de  rayon  R. 

Dans  le  cas  où  le  parallèle  maximum  est  un  plan  de  symétrie, 

on  a 

s'  —  s  ; 

l'équation  (19)  nous  donne 

s  =  m  Rare  cosrr  j 

ïx 
rrrrRcOS—^, 

m  ri 
et  l'élément  linéaire  de  la  surface  de  révolution  prend  la  forme 

ds*=  du*+  R*  cos*-4r  cfr*. 
Posons 

(20)  u  =  mRu\        ç=zmv\ 

l'élément  linéaire  deviendra 

(ai)  <&*  =  m»  R^rfai+cos*  a' <*«>'*). 

Sous  cette  forme,  on  reconnaît  immédiatement  qu'il  convient  à 
une  surface  de  révolution  applicable  sur  la  sphère  de  rayon  mR. 
La  condition  que  m  soit  un  nombre  commensurable  s'interprète 
géométriquement  de  la  manière  suivante. 

Considérons  une  surface  de  révolution  comme  composée  d'un 
nombre  illimité  de  feuillets  superposés,  engendrés  par  la  rotation 
indéfinie  du  méridien.  Alors  un  point  de  cette  surface  aura  une 
infinité  de  systèmes  de  coordonnées  i/,  (>;  «*,  p-f  an;  ...,  u. 
s>  -f-  a  Ait: . . . ,  suivant  qu'on  le  considérera  comme  appartenant  au 
premier,  au  second  feuillet  ou  au  feuillet  de  rang  A-m.  D'après 
cela,  les  formules  (20)  feront  correspondre  à  un  point  [a.  v)  de 
la  surface  de  révolution  un  point  (V,  vr)  de  la  sphère  défini  par 
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les  équations 

(aa)  u'^-—,         P'=  —  , 

Â  étant  un  entier  quelconque.  Or,  si  m  est  incommensurable,  les 
valeurs  obtenues  de  v1  correspondent  toutes  à  des  points  distincts 
de  la  sphère;  au  contraire,  si  m  est  commensurable,  ces  valeurs 
de  v1  ne  conviennent  qu'à  un  nombre  limité  de  points.  Comme  le 
même  résultat  se  retrouve  dans  la  transformation  inverse,  nous 
pouvons  énoncer  le  théorèmç  suivant  : 

Les  seules  surfaces  de  révolution,  ayant  un  équateur,  pour 
lesquelles  les  lignes  gêodésiques  soient  toujours  fermées,  sont 
la  sphère  et  les  surfaces  qui  sont  applicables  sur  la  splière  de 
telle  manière  qu'à  chaque  point  de  l'une  des  surfaces  corres- 
pondent des  points  en  nombre  limité  de  l'autre  (l). 

583.  Considérons  maintenant  l'élément  linéaire  défini  par  la 
formule  générale 

(a3)  cts*r.  (U  —  V)(U?  difi+  VJ  d»*). 

où  U,  U|  désignent  des  fonctions  c(e  u  et  V,  V«  des  fonctions  de  c . 
On  pourrait,  sans  restreindre  la  généralité,  supposer  U«  ~  V,  =  i  ; 
mais  nous  garderons  la  forme  précédente,  parce  qu'elle  est  la  plus 
commode  pour  les  applications.  Remarquons  d'ailleurs  qu'elle 
comprend  comme  cas  particulier  celle  qui  convient  aux  surfaces 
de  révolution;  il  suffira  d'y  remplacer  V  par  une  constante.  En 
choisissant  convenablement  les  différentes  fonctions,  on  retrouvera 
aussi,  nous  l'avons  déjà  remarqué  [I,  p.  157],  l'élément  linéaire 
de  l'ellipsoïde  à  trois  axes  inégaux  rapporté  à  ses  lignes  de  cour- 
bure. C'est  à  Jacobi  que  l'on  doit,  nous  l'avons  déjà  dit,  la  déter- 
mination des  lignes  gêodésiques  de  cette  dernière  surface.  M.  Liou- 
ville,  qui  a,  le  premier,  considéré  l'élément  linéaire  (a3)  sous  sa 
forme  la  plus  générale,  a  pu  lui  appliquer,  sans  avoir  besoin  de  la 
modifier,  la  méthode  si  simple  de  Jacobi. 


(*)   Vu  n#  77  nous  avons  étudié  d'une  manière  générale  les  surfaces  de  révolu- 
tion applicables  sur  la  sphère. 
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L'équation  qu'il  s'agit  d'intégrer  est  ici 

«»        -inMsi  (£)'**  (2)1- 

Écrivons-la  comme  il  suit 


nous  reconnaîtrons  immédiatement  qu'elle  admet  une  infinité  de 
solutions  qui  sont  la  somme  d'une  fonction  de  u  et  d'une  fonction 
de  v.  Pour  de  telles  solutions,  en  effet,  la  valeur  commune  des 
deux  membres  de  l'équation  précédente  rie  peut  dépendre  ni  de  v 
ni  de  u  et  doit,  par  suite,  se  réduire  à  une  constante,  que  nous 
désignerons  par  a.  On  trouve  ainsi 

ce  qui  donne 

(26)  e  = Yu,  v/tn^"5  du  -h  Tv,  /S^V  afo, 


les  radicaux  \/U  —  a,  sja—  V  étant  pris  avec  des  signes  quel- 
conques. 

11  suffira  maintenant  de  prendre  la  dérivée  de  0  par  rapport  à  a 
et  l'on  sera  conduit  à  l'équation  générale  des  lignes  géodésiques 

(27)  rVidu      rvtdi>  =  , 

1]  J  y/\}^Ta     J  v/ST^V 

Si  l'on  différentie  cette  équation,  on  obtient  la  relation 

y/U  -  a  '      yja  -  V 

qui  peut  être  regardée  comme  une  intégrale  première  de  l'équation 
différentielle  des  lignes  géodésiques. 

M.  Liouville  a  montré  qu'on  peut  la  transformer  d'une  manière 
élégante  en  introduisant  l'angle  u>  que  fait,  en  chaque  point,  la 
ligne  géodésique  avec  la  courbe  coordonnée  de  paramètre  v.  On 
a,  en  effet  (n°  499), 


d$  cosu)  =  U|  /U-V  du,        ds  sincu  =  Vt/U— V«fr; 
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ce  qui  permet  de  remplacer  l'équation  (28)  par  la  suivante  • 

cosu>  sincu 

(29) 


VU  — a      JcT—X 

En  résolvant  par  rapport  à  la  constante,  on  trouvera 

(3o)  a  =  U  si^w-h  Vcosf<u. 

Cette  forme  de  l'intégrale  première  correspond  à  l'équation  (9) 
de  Clairaut;  elle  est  très  souvent  employée. 

584.  On  aurait  pu  obtenir  les  résultats  précédents  par  remploi 
*  d'un  élégant  artifice  de  calcul.  Reprenons  l'expression  de  l'élément 
linéaire 

<fci=  (U  -\)(V\du^\\d^). 

qu'on  peut  mettre  sous  la  forme 

ds*=  [(v/U^Ï)V(v/^=r7)«][(Ul  du)*+  (V,  d*)*\. 

On  a  ainsi  le  produit  de  deux  sommes  de  carrés.  En  appliquant 
une  formule  bien  connue,  on  peut  transformer  ce  produit  en  une 
somme  de  carrés,  ce  qui  donne 

ds*=  (U,  v/CT=^  du  -t-  V,  v/ô~="V  dv)*+  (V,  /ÎT=â  d»  —  U,  v^T^V  du)\ 

Posons 

(  U,/D^^â€/aH-VlV/â=V dv  =  rfO, 
(3i)    ,  ]     \}xdu  \xdv 


y/XT^a       y/a  —  V 


=  dOt: 


il  viendra 

(3a)  <b*:r=  <*>*-<- <U—  a)(a—  V)db*. 

Cette  formule  met  immédiatement  en  évidence  les  lignes  géode- 
siques  (6,  =  const.)  et  leurs  trajectoires  orthogonales  (8  =  const.). 
On  retrouve  ainsi  dans  toute  leur  généralité  les  résultats  précé- 
dents :  l'équation  de  la  ligne  géodésique  est 

(33)  U,rf«    _    V,<fo 

W^    Va-y 

la  différentielle  de  son  arc  est  définie  par  la  formule 

(3Î)'  rf,  =  dO=UlV/ÎT3^rf«  +  Vlt/^rVrfp=^^--^l=^, 

Vïï^H     V*-v 
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qui  ramène  le  calcul  de  cet  arc  à  celui  de  deux  quadratures.  Les 
deux  équations  précédentes  nous  donnent  encore  les  relations 

Vtdu  \xds>  ds 


■(84) 


v/cnr^    t/a— y    u-v 


qui  feront  connaître  les  valeurs  de  ~ ,  ~  • 

585.  Parmi  les  surfaces  dont  l'élément  linéaire  est  réductible  k 
la  forme  (23),  nous  avons  précédemment  signalé  le  plan,  la  sphère 
[II,  p.  4*2]  et  les  surfaces  du  second  degré  [I,  p.  1S7,  ou  II, 
P-  ^79]*  Appliquons  à  ces  surfaces  la  proposition  générale  que  nous 
venons  d'établir. 

Soit  d'abord 

<»>       — <.*— >[iift+5*y 

l'élément  linéaire  du  plan,  rapporté  à  des  -coordonnées  elliptiques. 
En  appliquant  la  formule  (33),  on  voit  que  l'équation 

(36)  ,  d*  -  ,._.    * 

où  a  désigne  une  constante  arbitraire,  représentera  une  géode- 
sique.du  plan,  c'est-à-dire  une  ligue  droite. 

Cette  droite  ne  sera  réelle  que  si  la  constante  a  est  positive  et 
l'on  reconnaîtra  aisément  qu'elle  est  tangente  à  la  conique  homo- 
focale  de  paramètre  \fk.  Ainsi  V équation  différentielle  précé- 
dente, qui  n'est. autre  que  l'équation  d'Euler,  admet  pour  in- 
tégrale générale  l'équation  en  coordonnées  elliptiques  d'une 
droite  tangente  à  la  conique  homofocale  de  paramètre  \/ol. 

Ce  résultat  est  dû  à  Lagrange,  qui  l'a  donné  dans  son  étude 
sur  le  problème  a\es  deux  centres  fixes  (').  II  avait  alors  un  grand 


(*)  Voir  Mécanique  analytique^  seconde*  Partie,  Section  VII,  Chap.  111,  n*  84. 
Pour  être  tout  a  fait  exact,  nous  devons  dire  que  Lagrange  obtient  un  résultat 
un  peu  plus  général  et  retrouve  l'équation  d'Euler  dans  le  cas  où  les  trois,  forces 
qu'il  considère-  se  -réduisent  à  une  seule  émanant  d'un  centre  fixe  et  proportion- 
nelle à  la  distance. 
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intérêt;  car  il  constituait  la  première  intégration  de  l'équation 

d'Euler  obtenue  en  dehors  des  méthodes  purement  analytiques* 

Remarquons  d'ailleurs  que  l'équation  (33)'  nous  donnera  ici 

<37)  *„  l*«fr  _      **  =; 

•<J*f—c«)-(|i»-«)      V(v*-c«)(v«-a) 

et  cette  relation,  qui  fait  connaître  par  des  quadratures  la  longueur 
d'un  segment  de  ligne  droite,  équivaut  au  théorème  d'addition 
pour  les  intégrales  elliptiques  de  seconde  espèce. 

Le  lecteur  établira  aisément  des  résultats  analogues  en  détermi- 
nant les  lignes  géodésiques  de  la  sphère  atu  moyen  de  la  forme  que 
nous  avons  donnée  [II,  p.  422] 

/            dix1                           rfv*  \ 

di**=  (cosau  —  cosav)( *- 1 •  ) 

r  \cosafx  —  C0S2C        C0S2C  — C0S2V/ 

pour  l'élément  linéaire  de  cette  surface  rapportée  à  des  coor- 
données elliptiques. 

Une  seule  différence  mérite  d'être  signalée  entre  Ce  cas  et  le 
précédent  :  la  formule  relative  à  l'arc  d'une  ligne  géodé&ique 
donnera,  pour  la  sphère,  le  théorème  d'addition  des  intégrales 
elliptiques  de  troisième  espèce. 

588.  Considérons  maintenant  une  surface  du  second  degré  et 
choisissons,  pour  fixer  les  idées,  un  ellipsoïde  à  trois  axes  inégaux. 
Si  Ton  conserve  toutes  les  notations  déjà  employées  au  ri°  459 
[II,  p.  296]  et  si  (3  désigne  le  paramètre  de  cet  ellipsoïde,  l'é- 
quation de  Pellipsoïde  sera 

/•«\  &*         y*         ** 

W  iTH^fctfjj  +  FzrîS -'  =  <>• 

et  l'élément  linéaire  de  cette  surface  sera  donné  par  la  formule 

/(p)  ayant  pour  valeur 

(4o)  /(p)«4(«-p)(*— P>(«— p)- 

On  déduit  de  là.  par  l'application  des  formules  précédentes,  que 
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l'équation  générale  d'une  ligne  géodésique  sera 

a  désignant  une  constante  arbitraire,  et  que  l'arc  de  cette  ligne 
aura  pour  différentielle 


(4a)     * =V?(kf^^^7î^kh-)^ 

Ces  résultats  sont  bien  d'accord  avec  ceux  que  nous,  avons  ob- 
tenus au  n°  462.  p,  paramétre  des  nyperboloïdes  à  deux  nappes, 
est  compris  entre  a  et  b.  On  a  donc 

/(p)>o,       p  — ?>o. 

De  même,  le  paramètre  p<  des  nyperboloïdes  à  deux  nappes, 
compris  entre  b  et  c,  nous  donne  les  inégalités 

/(pi><*,       H—  ?><>• 
Il  faudra  donc,  pour  que  ds  soit  réel,  que  l'on  ait 
p— «>o,       pt— .oc<o; 

et,  par  suite,  la  constante  tt  devra  être  comprise  entre  -a  et  c.  Cette 
condition  pouvait  être  prévue  ;  a,  nous  l'avons  vu  aux  npr464  et 
462,  est  le  paramètre  de  la  surface  homofocale  à  laquelle  est  cir- 
conscrite la  développable  formée  par  les  tangentes  de  la  ligné 
géodésique.  Comme  une  droite  ne  peut  étire  tangente  à  deux 
ellipsoïdes  homofocaux,  il  faut  que  a  soit  le  paramétre  d'un  hy- 
perboloïde et,  par  suite,  compris  entre  a  et  c.  De  là  résulte  une 
classification  naturelle  des  lignes  géodésique*  de  l'ellipsoïde,  sui- 
vant que  a  sera  inférieur,  égal,  ou  supérieur  kb~  Si  a  est  inférieur 
à  6,  la  développable  formée  par  les  tangentes  4e  la  géodésique 
sera  circonscrite  à  un  hyperboloïde  à  une  nappe.  Si  a  est  su^ 
périeur  à  b,  elle  le  sera  à  un  hyperboloïde  à  deux  nappes-  Enfin, 
dans  le  cas  intermédiaire  où  a  est  égal  à  6,  les  tangentes  de  la 
géodésique  iront  toutes  rencontrer  la  focale  hyperbolique.  On 
suit  alors  aisément  le  cours  de  la  ligne  géodésique,  qui  va 
passer  par  deux  des  quatre  ombilics  où  cette  focale  rencontre 
l'ellipsoïde;  et  ces  deux  ombilics  sont  diamétralement  opposés. 
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Ainsi  toutes  les  lignes  géodésiques  qui  passent  par  un  ombilic 
vont  passer  par  V ombilic  diamétralement  opposé. 

Si  a  est  différent  de  6,  on  peut  encore  se  rendre  compte,  soit 
par  les  équations,  soit  par  la  Géométrie,  de  la  forme  générale  de 
la  ligne  géodésique.  Supposons,  pour  fixer  les  idées, 

a<b. 

Alors  on  aura  les  limites  suivantes  pour  p  et  pour  p< 

b  <  p  <  a,        c  <  pi  <  a. 

Lorsque  pi  devient  égal  à  a,  l'équation  différentielle  (4  »)  nous 

donne 

dpt  =  o; 

par  suite,  la  géodésique  doit  être  tangente  à  la  ligne  de  courbure  de 
paramètre  a.  Cette  ligne  se  compose  de  deux  traits  fermés  dia- 
métralement opposés,  décrits  autour  de  deux  ombilics  comme  une 
ellipse  autour  de  ses  foyers  ;  et  la  ligne  géodésique,  placée  dans  la 
zone  annulaire  comprise  entre  ces  deux  courbes  fermées,  se  diri- 
gera de  l'une  à  l'autre  en  leur  devenant  successivement  tangente. 
Si  on  la  prolonge  indéfiniment,  elle  ne  se  fermera  pasren  général, 
et  fera  un  nombre  illiraitlé  de  fois  le  tour  de  cette  zone  ellipsoïdale, 
dans  laquelle  elle  est  assujettie  à  demeurer.  On  peut  établir  ces 
résultats  de  la  manière  la  plus  nette  au  moyen  de  l'artifice  suivant. 
Écrivons  les  équations 


qui  se  déduisent  des  formules  (4 1)  et  (4a)  et  où  l'on  prendra  les 
radicaux  avec  un  signe  déterminé  :  elles  feront  connaître  le  signe 
des  différentielles  <fp  et  dp{  lorsqu'on  suppose  ds  positive,  par 
exemple.  Il  est  vrai  que  les  signes  des  radicaux  peuvent  changer 
lorsque  p  ou  p«  atteignent  les  limites  entre  lesquelles  ces  para- 
mètres doivent  varier.  Pour  éviter  ces  difficultés,  posons 

(44)  P  ==  £cos*ç  -+-asin*cp, 

(45  )  pi  =  c  cos*^  -*-  *  «n*  <Js 

ce  qui  permettra  bien  d'obtenir,  pour  des  valeurs  réelles  de  cp  ou 
de  <|»,  toutes  les  valeurs  de  p  et  de  pi  comprises  dans  les  limites 
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assignées  plus  haut.  Les  équations  (43)  prendront  la  forme 
(46)  ^=_A=  =  _^*_, 


\/F(<p),  y^Fj  (  ^)  étant  des  radicaux  qui  ne  pourront  plus  s'annuler 
et  conserveront  toujours  le  signe  initial.  Il  suit  de  là  que  d(f  et  dty 
ne  changeront  jamais  de  signe;  et,  par  suite,  <p,  <{/,  considérées 
comme  fonctions  de  sy  oscilleront  d'une  manière  régulière  entre 
les  limites  que  nous  leur  avons  assignées.  Lorsque  cp  variera,  la 
ligne  de  courbure  du  paramètre  p  défini  par  l'équation  (44)  se 
déplacera  en  se  déformant  et  tournera,  toujours  dans  le  même 
sens,  autour  de  Taxe  des  £  de  l'ellipsoïde.  Le  point  décrivant  de 
la  géodésique,  qui  oscille  sur  la  portion  de  cette  ligne  comprise 
entre  les  deux  points  ou  elle  coupe  la  ligne  de  courbure  p,  =  a, 
décrira  un  trait  dont  la  forme  générale  sera  bien  celle  que  nous 
avons  indiquée. 

587.  Nous  terminerons  ce  Chapitre  en  faisant  connaître  quel- 
ques propriétés  générales  qui  appartiennent  à  toutes  les  surfaces 
dont  l'élément  linéaire  est  déterminé  par  la  formule  de  Liou ville 

(47)  d**±  (U  —  V)(U*  du*+  V}  «&>■), 

les  fonctions  U,  V,  U4,  V|  conservant  toute  leur  généralité,  La 
première  de  ces  propriétés  a  été  signalée  par  M.  Dini,  dans  un 
befru  Mémoire  sur  lequel  nous  aurons  l'occasion  de  revenir.  Nous 
avons  vu  (n*  527)  que,  si  l'on  rapporte  une  surface  à  un  système 
d'ellipses  et  d'hyperboles  géodésiques,  l'élément  linéaire  est  déter- 
miné par  la  formule  suivante 

/,«v  jm       du*  dv* 

(48)  ds*  = 


(U  (!) 

sut1  —       oos1  — 
2,  i 


Ce  système  coordonné,  qui   est  orthogonal,  peut-il  être  iso- 
therme? Pour  qu'il  en  soit  ainsi,  il  faudra  que  Ton  ait 

(49)  Uîsin^=Vîcos»^ 

U|  et  V«  désignant  des  fonctions  qui  dépendent  respectivement 
de  u  et  de  ♦».  Cette  équation  détermine  to  et  nous  donne  pour 
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rélément  linéaire  de  la  surface  l'expression 

(5o)  *»  =  (£  +  £)(U?  **  +  ¥?<**•), 

.qui  rentre  bien  dans  la  forme  (47)9  mais  qui  paraît,  au  premier 
abord,  en  être  un  cas  très  particulier.  En  réalité,  les  deux  formules 
sont  aussi  générales  l'une  que  l'autre;  nous  laisserons  au  lecteur 
le  soin  de  l'établir. 

Ainsi  on  peut  caractériser  l'élément  linéaire  (47)  en  disant 
que  les  courbes  coordonnées  forment  un  système  isotherme 
d'ellipses  et  d'hyperboles  géodésiques.  C'est  là  le  résultat  de 
M.DimV 

588.  La  seconde  propriété  est  plus  générale  que  la  précédente, 
qu'elle  comprend  comme  cas  limite.  On  y  est  conduit  en  cher- 
'  chant  s'il  existe  des  surfaces  pour  lesquelles  une  famille  de  courbes 
puisse  être  considérée  de  deux  manières  différentes  comme 
formée  d'ellipses  ou  d'hyperboles  géodésiques,  c'est-à-dire  définie 
de  deux  manières  différentes  par  une  équation  de  la  forme 

(5i)  8  -+- a  =  const., 

où  8  et  9  sont  les  distances  géodésiques  à  deux  courbes  fixes. 

•  Il  est  clair  que,  si  cette  propriété  appartient  à  une  famille  de 
courbes,  elle  appartiendra  aussi  à 'la  famille  orthogonale  qui  est 
définie  par  la  relation 

(5a)  6  —  c  =  const., 

toutes  les  fois  que  la  famille  proposée  l'est  par  l'équation  (5i) 
[II,  p.  417].  La  question  proposée  peut  .donc  se  ramener  à  la 
suivante  :  Existe-t-il  un  système  orthogonal  qui  puisse  être 
regardé  de  deux  manières  différentes  comme  formé  d'ellipses 
et  d'hyperboles  géodésiques? 
Soit 

(53)  <?**  =  A*  du*  •+-  C» dv* 

l'expression  de  l'élément  linéaire  qui  convient  à  ce  système  ortho- 
gonal. Par  hypolhèserles  équations  des  deux  familles  de  courbes 
coordonnées  sont  les  suivantes 

0  •+•  9  =  const.,        0  —  9  =  const., 
D.  -  III.  a 
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0  et  <r  étant  les  distances  géodésiques  d'un  point  de  la  surface  a 
deux  courbes  fixes;  il  faudra  donc  que  Ton  ait 

F<0-h<j)  =  i#,         F,(Ô  —  a)=s  v 
On  déduit  de  là,  en  résolvant  par  rapport  à  0  et  9, 

(54>  6  =«(«*) -+-<!/(<>)♦        <j  =  «p(a)-<Ki>). 

Mais  0  et  <x,  étant  des  distances  géodésiques,  doivent  satisfaire 
à  l'équation  aux  dérivées  partielles  caractéristique 

(55)  Af  =  i. 

En  exprimant  qu'il  en  est  ainsi  et  que  cette  équation  admel  les 
deux  solutions  8,  <r,  on  est  conduit  à  Tunique  relation 

U        V 
X56)  JP  +  ci''' 

où  Ton  a 

(57)  U  =  ?''("),         V  =  f«<r>; 

et,  réciproquement,  toutes  les  fois  que  A  et  C  sont  liés  par  une 
équation  de  la  forme  (56),  les  courbes  coordonnées  sont  des  co- 
niques géodésiques,  lieux  des  points  tels  que  la  somme  ou  la  dif- 
férence de  leurs  distances  géodésiques  aux  deux  courbes  de  base 

(    f/Vdu+f)/\dt>=rot 
(  58  )  t 

I      /VDrfu-/Vv€fr=0 

t 

soit  constante  sur  chacune  d'elles.  Pour  que  ces  courbes  coor- 
données puissent,  de  deux  manières  différentes,  être  regardées 
comme  des  coniques  géodésiques,  il  sera  donc  nécessaire  et  suffi- 
sant que  A  et  C  vérifient  doux  relations  distinctes 

U        V  _  U,       V,  _ 

de  même  forme  que  l'équation  (56). 

Ces  équations  peuvent  être  résolues  par  rapport  à  A  et  k  C; 
mais,  avant  de  faire  ce  calcul,  nous  remarquerons  qu'on  peut  les 
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combiner  linéairement  et  en  déduire  l'équation  nouvelle 

XU^-(I~X)UI       XVh-(i  —  l)\t  _ 
—       ïi  **"  et  -1' 

qui  sera  de  même  forme  qu'elles,  pourvu  que  X  soit  une  constante, 
d'ailleurs  quelconque*  Ainsi  nous  pouvons  déjà  énoncer  le  théo- 
rème suivant  : 

Lorsqu'un  système  orthogonal  peut  être  considéré  de  deux 
manières  distinctes  comme  formé  de  coniques  géodésiques,  il  y 
a  une  infinité  de  manières  différentes  de  lui  conserver  cette 
propriété. 

Si  l'on  calcule  maintenant  les  valeurs  de  A  et  de  C  pour  les 
porter  dans  l'élément  linéaire,  on  obtient  un  résultat  que  l'on  peut 
écrire  comme  il  suit 

A,=  (^J^^v^)Ku-u*)rfat^(v«--v)^,^ 

C'est  bien  là  la  forme  générale  étudiée  par  M.  Liouville. 

Réciproquement,  reprenons  cette  forme  générale  (47)-  Si  nous 
prenons  les  deux  solutions  déjà  déterminées 


(59) 


6  =Ajt  yftr^adu+ TV,  yfâ^V  de, 

9  =  Aj,  i/vr^Zdu^fvx  •«^v  d» 


de  l'équation  aux  dérivées  partielles  (55),  les  courbes  coordonnées 
seront  définies  par  les  équations 

8 -h  <j  =  const.,        0 — a  =  const.; 

et,  par  suite,  elles  pourront  être  regardées  d'une  infinité  de  ma- 
nières comme  des  coniques  géodésiques. 

889.  La  proposition  que  nous  venons  d'établir  offre  le  plus 
grand  intérêt  :  elle  fait  connaître  la  véritable  origine  des  théorèmes 
de  Graves  et  de  M.  Chasles  sur  les  arcs  de  coniques  à  différence 
rectifiable  et  elle  permet  d'étendre  ces  théorèmes  à  toutes  les  sur- 
faces dont  l'élément  linéaire  est  donné  par  la  formule  de  M.  Lion- 
ville. 
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Pour  mettre  celte  analogie  en  évidence,  remarquons  que,  si  l'on 
attribue  à  la  constante  a  une  valeur  déterminée  dans  les  formules 
(59),  les  géodésiques  normales  aux  courbes  parallèles 

0  =  const.        ou    -    «sa  coast. 
sont  définies  par  l'équation 

(60)  .  ±:     ,  =0, 

obtenue  en  différentiant  par  rapport  a  a  la  valeur  de  Q  ou  de  a 
(n°  532).  Il  passe  deux  de  ces  lignes  par  chaque  point  de  la  sur- 
face et  elles  y  font  des  angles  égaux  avec  les  deux  courbes  coor- 
données. On  peut  définir  géométriquement  cette  famille  de  géodé- 
siques de  la  manière  suivante  : 

Supposons  d'abord  que  la  constante  a  ait  été  choisie  de  telle 
manière  que  Tune  des  deux  équations 

(61)  U  —  a==o,        V  — a  =  o, 

la  première  par  exemple,  admette  une  ou  plusieurs  racines  réelles. 

Soit  u0  une  de  ces  racines;  pour  u  —  u0,  l'équation  différentielle 

donne 

du  =  0; 

et,  par  suite,  les  géodésiques  qui  correspondent  à  la  valeur  con  - 
sidérée  de  a  sont  toutes  tangentes  à  la  courbe  coordonnée  de  para- 
mètre u0.  Cette  propriété  géométrique  suffira  évidemment  à  dé- 
finir l'ensemble  de  toutes  ces  géodésiques. 

Pour  certaines  surfaces,  telles  que  l'ellipsoïde  ou  le  plan,  l'une 
des  équations  (61)  admettra  toujours  une  solution  réelle;  et  toutes 
les  familles  réelles  définies  par  l'équation  (60)  seront  alors  com- 
posées de  géodésiques  tangentes  à  une  des  courbes  coordonnées. 
Mais  il  existe  d'autres  surfaces  pour  lesquelles  les  valeurs  de  la 
constante  a  peuvent  être  choisies  de  telle  manière  qu'aucune  des 
équations  (61)  n'admette  de  solution  réelle.  Envisageons,  par 
exemple,  la  formule  particulière  suivante 

(62)  (ii*=(B»+cJH-AJ)(rf«,+  ^); 
l'équation  des  lignes  géodésiques  sera  ici 

du  .        dv 

(63)  .  -  àz  -  =0 
yi^H-A1 — a       ya  +  c1 
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ei,  pour  toutes  les  valeurs  de  a  positives  et  inférieures  à  A2,  il  n'y 
aura  aucune  valeur  réellç  de  u  ou  de  v  annulant  un  des  dénomi- 
nateurs. Les  lignes  géodésiques  correspondantes  seront  réelles, 
mais  elles  ne  seront  tangentes  à  aucune  courbe  coordonnée.  Nous 
ramènerons  ce  cas  au  précédent  en  convenant  de  regarder  les 
géodésiques  comme  tangentes  à  une  courbe  coordonnée  imagi- 
naire. En  adoptant  cette  convention,  on  peut  énoncer  le  résultat 
suivant. 

Les  courbes  parallèles  définies  par  les  équations 

16  =  fvx  i/Tn^Tdu-h  f\t  v/^V  dv  =  const., 
r  r 

or  =  /  Ui  /U  —  a  du—  f  Vi  ^a  —  V  dv  —  const. 

sont  les  développantes  de  celle  des  cburbes  coordonnées  dont  le 
paramètre  satisfait  à  la  relation 

et  la  proposition  que  nous  avons  établie  plus  Haut  peut  s'é- 
noncer comme  il  suit  : 

Les  courbes  coordonnées  peuvent  être  regardées  comme  des 
coniques  géodésiques  lorsqu'on  prend  pour  courbes  de  bases 
deux  développantes  (C),  {G)  de  V une  quelconque  df entre  elles. 

Pour  faire  dériver  de  cette  remarque  le  théorème  de  Graves  et 
de  M.  Chasles,  il  suffit  de  la  combiner  avec  les  propriétés  des  dé- 
veloppées. Considérons,  par  exemple,  les  géodésiques  tangentes  à 
une  des  courbes  coordonnées  (u9)  (fig.  38)  et  soient  (C),  (C) 
deux  développantes  de  cette  courbe,  la  coupant  à  angle  droit  en  R 
et  en  R'.  Soient  PQ,  P'Q'  deux  géodésiques  se  coupant  en  M. 
D'après  la  proposition  précédente,  la  somme 

MQ-+-MQ' 

demeurera  constante  lorsqu'on  se  déplacera   sur  une  des  deux 
courbes  coordonnées  qui  passent  en  M.  Or  on  a,  d'après  les  pro 
priétés  des  développées, 

PR  =  MP-4-MQ,        PrR'=MP'-*-MQ' 
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et,  par  suite, 

MQ  +  MQ'  =  PR  -+-  P'R'-  MP  —  MF  =  RR'-  (MP  -h  MP'—  PP'). 

On  voit  doue  que  la  somme 

MP-hMP'-PP' 

demeurera  constante  lorsqu'on  se  déplacera  sur  Tune  des  courbes 
coordonnées  qui  passent  au  point  M,  sur  celle  qui  se  trouve  dans 
l'angle  QMR.  On  démontrerait  de  la  même  manière  les  autres  re- 
lations, analogues  au  théorème  de  Graves,  qui  se  rapportent  à 
des  dispositions  différentes  de  la  figure. 

Fi*.  38. 


Nous  n'insisterons  pas  davantage  sur  ces  relations  géométriques 
et  nous  indiquerons,  en  terminant,  une  autre  généralisation,  qui 
se  rattache  directement  aux  propositions  de  M.  Chasles  relatives* 
aux  polygones  inscrits  ou  circonscrits  à  des  coniques  homofocales. 

Considérons  un  polygone  variable  dont  tous  les  côtés  sont 
des  lignes  géodésiques  tangentes  à  une  mime  courbe  coor- 
donnée et  dont  tous  les  sommets  moins  un  décrivent  des  courbes 
coordonnées.  Le  dernier  sommet  de  ce  polygone  décrira  aussi 
une  des  courbes  coordonnées  et  il  en  sera  de  mime  des  points 
d'intersection  de  deux  côtés  quelconques  de  ce  polygone. 
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CHAPITRE  n. 

INTÉGRALES    HOMOGENES   DU    PREMIER   ET    DU    SECOND    DEGRÉ. 

Méthodes  régulières  pour  la  détermination  des  géodésiques.  —  L'équation  diffé- 
rentielle du  second  ordre  des  géodésiques  remplacée  par  un  système  canonique. 

—  Usage  que  l'on  peut  faire  d'une  ou  de  deux  intégrales  de  ce  système.  - 
Intégrales  homogènes.  —  Intégrale  du  premier  degré  :  elle  caractérise  les  sur- 
faces applicables  sur  les  surfaces  de  révolution.  —  Intégrale  du  second  degré. 

—  Il  y  a  deux  formes  distinctes  de  l'élément  linéaire  pour  lesquelles  on  trouve 
une  intégrale  du  second  degré.  Pour  la  première  et  la  plus  importante,  l'élé- 
ment linéaire  est  réductible  à  la  forme  de  M.  Liouvillè.  —  Détermination  de 
tous  les  cas  dans  lesquels  il  y  a  &  la  fois  une  intégrale  du  premier  et  une  inté- 
grale du  second  degré. 


390.  L'artifice  que  nous  avons  employé  dans  le  Chapitre  pré- 
cédent et  qui  nous  a  fait  connaître  les  lignes  géodésiques  pour  la 
forme  spéciale  de  l'élément  linéaire  considérée  par  M.  Liouvillè  a 
permis  à  Jacobi  de  donner  une  solution  élégante  des  problèmes  les 
plus  importants  de  la  Dynamique  du  point  matériel;  mais  il  semble 
difficile  de  l'étendre  ou  de  le  généraliser.  Il  faut  donc  revenir  k  la 
théorie  générale  et  indiquer  les  méthodes  régulières  qui  permettent 
de  déterminer  une  solution,  contenant  une  constante  arbitraire,  de 
l'équation 

'      (I)  Ad  =  i. 

ktant  donnée  une  équation  aux  dérivées  partielles 
(a)  /(",  «S />,?)  =  <>, 

\  la  recherche  d'une  intégrale  complète  de  cette  équation  se  ramène, 
comme  on  sait,  à  la  détermination  d'une  fonction  f(u,  t>,  />,  q) 
telle  que  l'équation  (2)  et  la  suivante 

(3)  l(u,v,P,q)  =  C, 

où  C  désigne  une  constante  arbitraire,  soient  compatibles,  c'est- 
à-dire  qu'elles  fournissent  des  valeurs  de  p  et  de  q  satisfaisant  à  la 
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condition 

dp       dq 

a     —  A     =  ° 

ÇV  OU 

pour  toutes  les  valeurs  de*C.  D'après  cela,  si  Von  calcule,  au  moyen 
des  équations  (2)  et  (3),  les  valeurs  des  deux  dérivées  qui  entrent 
dans  la  relation  précédente,  on  trouvera  la  condition 


(4) 


J   T         du  dp       dp  du       dv  dq       dq  du 


qui  ne  contient  plus  C  et  devra  avoir  lieu,  par  conséquent,  pour 
toutes  les  valeurs  de  u<  v,  p,  q  qui  satisfont  uniquement  à  l'équa- 
tion (2). 

Dans  le  cas  spécial  qui  nous  occupe;  nous  sommes  donc  conduits 
à  déterminer  une  fonction  f  satisfaisant  à  l'équation  linéaire 

(5)  (A,<p)=o, 

pour,  tous  les  systèmes  de  valeurs  de  u9  c,  />,  q  liées  par  l'équa- 
tion (1). 

L'intégration  complète  de  cette  équation  linéaire  (5)  se  ramène, 
comme  on  sait,  à  celle  du  système  suivant  d'équations  différen- 
tielles 

(6\  —  —  Éï.  —  ~~*fo  _  —  d<f 

{    '  d\   "~   dA    ~~     dA     ~     d±    ' 

dp         dq  du  dv 

qui  définit  ce  que  l'on  appelle  les  caractéristiques  de  l'équation 
aux  dérivées  partielles  (1). 

Ce  système  admet  évidemment  une  première  intégrale,  À,  dont 
la  valeur  constante  doit  ici  être  prise  égale  à  1.  Si  Ton  en  connaît 
une  autre  intégrale  <p,  on  pourra  achever  la  solution  du  problème 
et  déterminer  par  de  simples  quadratures  les  géodésiques  de  la 
surface.  Mais  il  est  nécessaire  de  donner  quelques  développements 
sur  ce  point  essentiel. 

Si  Ton  combine  l'une  des  équations  (6) 


(7) 


du 

dv 

dp 

dà 
dq 
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avec  l'équation  de  condition  v 

on  en  déduira  les  valeurs  suivantes  de  petdeq 

et  il  suffira  de  porter  ces  valeurs  dans  une  autre  des  équations  (6), 
par  exemple  dans  la  suivante 

dv  __  — dp 

dq  au 

pour  en  déduire  une  équalion  du  second  ordre  entre  u  et  v.  Cette 
équation  du  second  ordre,  qui  tient  lieu  du  système  (6),  sera 
précisément  celle  des  lignes  géodésiques.  Il  est  aisé  de  le  vérifier 
presque  immédiatement  par  le  calcul  direct;  mais  on  peut  aussi  le 
reconnaître  par  un  raisonnement  a  priori. 

En  effet,  si,  dans  le  système  (6),  on  remplace  p  et  q  par  les  dé- 
rivées partielles  d'une  solution  quelconque  de  l'équation  aux  dé- 
rivées, partielles  (i),  on  sait,  d'après  les  propriétés  générales  des 
équations  aux  dérivées  partielles  du  premier  ordre,  que  ce  système 
se  réduira  à  la  seule  équation  (7).  Or  cette  équation  définit,  on  le  vé- 
rifie aisément,  les  trajectoires  orthogonales  des  courbes  0  =  const. . 
et  ces  trajectoires  sont,  comme  on  l'a  vu,  des  lignes  géodésiques. 

Au  reste,  on  arrive  à  la  même  conclusion  si  l'on  traite  le  pro- 
blème des  lignes  géodésiques  comme  une  question  de  Mécanique. 
En  employant  la  méthode  et  les  variables  d'IIamilton  [II,  p.  481], 
on  est  conduit,  pour  définir  la  ligne  géodésique,  à  un  système  ca- 
nonique qui  donne  immédiatement  les  équations  ((>). 

Ainsi,  on  peut  considérer  le  système  (6)  comme  tenant  lieu  de 
l'équation  différentielle  du  second  ordre  des  lignes  géodésiques 
pourvu  que  l'on  y  regarde/?  et  q  comme  des  inconnues  auxiliaires, 

qui  sont  d'ailleurs  définies  en  fonction  de  w,  v,  -r-  par  les  for- 
mules (8).  Ce  point  étant  établi,  examinons  les  différents  cas  qui 
peuvent  se  présenter. 

591.  Supposons  d'abord  que  Ton  connaisse  deux  intégrales 
distinctes  cp  et  •{*  du  système  (6). 
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L'élimination  de  p  et  de  q  entre  les  équations 
?  =  C,       <|/  =  C,       A  =  i 

donnera  l'équation  en  termes  finis,  contenant  les  deux  constantes 
arbitraires  C,  O,  des  lignes  géodésiques.  Cela  résulte  immédiate- 
ment de  ce  que  les  trois  relations  précédentes  donnent  trois  inté- 
grales du  système  (G). 

Si  Ton  a  déterminé  une  seule  intégrale  <yy  on  pourra  achever  de 
deux  manières  différentes  la  solution  du  problème  proposé.  Ou 
bien  on  déterminera  p  et-q  par  les  équations 

*  =  i,       ?  =  c, 
et  l'on  effectuera  ensuite  la  quadrature 

8  t^z  !  (p du  -t-  q dç)\ 
les  lignes  géodésiques  seront  alors  définies  par  l'équation 

•  SC  .        ' 

où  C  désignera  une  seconde  constante.  Ou  bien  on  remplacera 
dans  l'équation 

p  et  q  par  leurs  ^expressions  (8)  en  -jp  gj*  ce  qui  donnera  une  in- 
tégrale première  de  l'équation  des  lignes  géodésiques,  dont  on  dé- 
terminera ensuite  un  facteur  en  appliquant  le  théorème  de  Jacobi 
[II,  p.  43i]. 

On  ne  sait  pas  intégrer  d'une  manière  générale  l'équation  li- 
néaire (5).  Mais  on  a  obtenu  des  résultats  du  plus  haut  intérêt  en 
se  donnant  a  priori  certaines  formes  générales  <le  l'intégrale  <p 
que  l'on  suppose  connue,  et  en  se  proposant  de  déterminer  l'élé- 
ment linéaire  par  la  condition  que  ces  formes  puissent  conduire 
à  une  solution  complète  du  problème  proposé. 

Remarquons  d'abord  qu'en  faisant  usage  de  l'équation  (i)  on 
pourra  toujours  rendre  la  fonction  f  homogène  par  'rapport  aux 
deux  variables  p  et  q.  Cette  transformation  est  très  avantageuse  ; 
car  alors  l'équation  de  condition  (5)  aura  également  son  premier 
membre  homogène  par  rapport  aux  mêmes  variables.  Cette  équa- 
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tion  sera  ainsi  réduite  à  ne  contenir  que  les  trois  variables  m,  t>,  — > 

qui  peuvent  être  regardées  comme  indépendantes;  et, /par  suite, 
elle  devra  avoir  lieu  identiquement. 

•Ainsi  nous  sommes  ramenés  à  la  détermination  des  intégrales 
homogènes  par  rapport  à  p  et  à  q  qui  satisfont  identiquement  à 
lréquation  (5).  Il  est  utile  de  remarquer  que  les  intégrales  de  celte 
nature  conservent  leur  homogénéité  et  leur  degré  quand  on  effectue 
un  changement  quelconque  de  coordonnées. 

592.  Nous  commencerons  par  les  intégrales  algébriques  et  en- 
tières ('),  et  nous  étudierons  en  premier  lieu  le  cas  où  la  fonction  cp 
est  du  premier  degré.  Supposons  que  la  surface  ait  été  rapportée 
à  des  coordonnées  symétriques.  Alors  l'élément  linéaire  sera  défini 

par  la  formule 

ds*=ftdxdy. 


L'équation 

(') 

deviendra  ici 

(9) 

et  l'on  aura 

(IO) 

<f  =  ap  .-t-  bq, 

a  et  b  étant  des  fonctions  inconnues  de  x  et  dey.  La  condition  (5) 
nous  donnera 

Ît    àa  àb\       p  [    àa  db\       apq  à\        bpq  à\ 


(')  Le  lecteur  reconnaîtra  aisément  que  toute  intégrale  algébrique  et  entière, 
non  homogène,  conduit  à  deux  intégrales  distinctes  que  l'on  obtient  en  séparant 
les  termes  de  degré  pair  par  rapport  à  p  et  à  q  des  termes  de  degré  impair. 
Chacune  de  ces  deux  intégrales  donnera  ensuite,  par  l'emploi  de  l'équation 
A0  =  i,  une  intégrale  rationnelle  et  homogène  du  même  degré. 

Dans  une  Note  Sur  les  intégrales  algébriques  des  problèmes  de  Dynamique 
insérée,  en  1886,  au  tome  CHI  des  Comptes  rendus,  M.  G.  Kœnigs  a  montré 
que,  s'il  existe  des  intégrales  algébriques  quelconques,  il  y  aura  nécessairement 
des  intégrales  rationnelles,  entières  ou  fractionnaires.  L'étude  des  cas  où  il  y  a 
des  intégrales  algébriques  irrationnelles  se  ramène  donc  à  celle  des  questions 
que  nous  allons  examiner  dans  le  texte. 
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et,  pour  qu'elle  soit  identiquement  vérifiée,  il  faudra  que  Ton  ait 

âb  _  âa  _  à(a\)       âibl)  _. 

àx  ~~  ày  ~"    '  àx  ày     ~~    ' 

ou  encore 

(,„  ,.T,       ..«.        *£U^~, 

X  et  Y  dépendant  respectivement  des  seules  variables  x  et  ^. 

Or  la  forme  de  l'élément  linéaire  subsiste  quand  on  y  effectue 
une  substitution 

On  reconnaîtra  aisément  qu'en  effectuant  ce  changement  on  peut 
toujours  ramener  les  fonctions  X,  Y  à  avoir  Tune  des  valeurs 
constantes  o  ou  i ,: 

On  n'a  donc  que  les  deux  hypothèses  suivantes  à  examiner  : 

a*  a  =  o,        b  =  i . 

La  première  nous  donne 

à\       à\ 
àx       ày 
ou,  en  intégrant, 

(ta)  X=/(ar— ^>. 

L'élément  linéaire  prend  la  forme 
(i3)  ds*  =  tf(x—y)dxdy. 

La  seconde  hypothèse  donne 

—  =0,        X  ~/t(*). 

L'élément  linéaire  correspondant 

A1  =  4/f  (ar)  ^a?^ 

se  ramène  à  celui  d'une  surface  développable  par  substitution,  à  x 
de  la  variable 


Xy^M  fx(x)dx. 
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On  peut  donc  laisser  de  côté  cette  seconde  forme  de  l'élément 
linéaire,  qui  devient  un  cas  particulier  de  la  première  (i3). 

Quant  à  celle-ci,  on  démontre  aisément  qu'elle  caractérise  les 
surfaces  applicables  sur  une  surface  de  révolution.  Posons,  en  effet, 

u  •+■  w  —  m  -+-  w 

*=-r-     y=— —  •> 

elle  prendra  la  forme 

(14)  d*s  =  f(u)(£fa*  H- <&>*),        où        y(u)  =  —/(«), 

ce  qui  établit  le  résultat  annoncé.  Nous  pouvons  donc  énoncer 
le  théorème  suivant,  qui  est  dû  à  M.  Massieu  ('). 

Les  sur/aces  de  révolution  et  celles  qui  résultent  de  leur  dé- 
formation sont  les  seules  pour  lesquelles  V équation  différen- 
tielle des  lignes  géodésiques  admette  une  intégrale  première 

linéaire  et  homogène  en  ->->  -?-• 

°  as    ds 

» 
Quand  l'élément  linéaire  est  écrit  sous  la  forme  (i4)t  l'équation 
devient 

(i5)  />*+**=  ?(«); 

l'intégrale  linéaire  est  alors 

(.6)  q  =,  C. 


(*)  Massieu  (P.)»  Sur  les  intégrâtes  algébriques  des  problèmes  de  Méca- 
nique. Thèse  présentée  à  la  Faculté  des  Sciences  de  Paris;  Paris,  1861.  Dans  ce 
travail,  l'auteur  s'occupe  dune  manière  générale  des  problèmes  de  Mécanique 
dans  lesquels  il  y  a  une  fonction  des  forces;  et,  suivant  la  Voie  ouverte  par  M.  J. 
Bertrand  dans  un  beau  Mémoire  ius'éré  en  1857  au  Journal  de  Liouville,  il  re- 
cherche les  intégrales  algébriques  par  rapport  aux  vitesses. 

M.  Massieu,  après  avoir  présenté  quelques  résultats  sur  la  question  envisagée 
dans  toute  sa  généralité,  étudie  plus  spécialement  le  mouvement  d'un  point  sur 
une  surface  et  il  défiait  tous  les  cas  dans  lesquels  il  y  a  une  intégrale  du  premier 
ou  du  second  degré  par  rapport  aux  vitesses.  Il  suffit  de  supposer  nulle  la  fonc- 
tion des  forces  pour  que  ces  résultats  deviennent  immédiatement  applicables 
au  problême  des  lignes  géodésiques.  On  pourra  consulter  aussi  le  Mémoire  de 
Bout  Sur  l'intégration  des  équations  différentielles  partielles  du  premier  et 
du  second  ordre  {Journal  de  l'École  Polyteclinique,  XXXIX*  Cahier,  p.  149; 
186a),  où  les  résultats  de  M.  Massieu  se  trouvent  rappelés.  Le  Chapitre  V  de  ce 
Mémoire  contient  une  étude  sur  l'intégration  de  l'équation  générale  des  lignes 
géodésiques  que  nous  aurons  à  citer  plus  loin. 
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On  a 

(/>=vAp(u;-C*,       y  =  C, 
07) 


0=  Gp-+-  /V<p(«)  —  C*rfu, 


et  Ton  retrouve  ainsi,  avec  de  légers  changements  de  notation,  le 
résultat  fourni  par  la  première  méthode  (n°  580). 

593.  Nous  allons  maintenant  étudier  de  la  même  manière  le  cas 
où  il  y  a  une  intégrale  <p  du  second  degré  par  rapport  à  p  et  à  q. 
Posons 

<p  =  op*  •+-'  ibpq  h-  cq*. 

La  condition  (5)  nous  donnera  ici 

(mda  àb'         .àc\  q       /  màa  db         mdc\  p 

ipq  à\  ,  r      •    %pq  à\  , , 

Egalons  à  zéro  les  coefficients  des  diverses  puissances  de/?  et  de 

*/.  Nous  aurons  d'abord,  en  prenant  les  coefficients  de  q3  et  de  /?', 

les  deux  équations 

de  _  <te  __ 

5i  -  ^  -  °' 
qui  nous  donnent 

a  =  /(*),        c=My). 

En  raisonnant  comme  dans  le  cas  précédent,  on  verra  que,  si 
l'on  a  choisi  convenablement  les  coordonnées  x,y,  on  peut  tou- 
jours supposer,  soit 

c  =  i,        a  =  i, 
soit 

c  =  o,        a==i. 

Commençons  par  examiner  la  première  hypothèse.  En  prenant 
les  coefficients  de  pq2  et  de  p2q  dans  l'équation  de  condition  (18), 
on  sera  conduit  aux  deux  relations 

à(bl)      cft  __  à(bl)      âX  __ 

àx     "*"  o^  ""    '  «^     "^  <*■#  ""    ' 
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qui  s'intègrent  aisément  et  donnent 

x  =  A*+y)+M*~y)> 

6X=/t(ar—  y}-  f(x-+-y)> 

/  et  //désignant  deux  fonctions  arbitraires. 

On  aura  donc  pour  l'élément  linéaire  l'expression 

(19)  <&,=  4[/(*-+-.r;-+-/i(*—  y)]dxdy, 
et  l'intégrale  <f  deviendra 

(20)  />t-f.çî+^2[/l(^-r^/(a?H.^)]  =  c. 

Le  changement  de  notations  défini  par  les  formules 

x  =  u  -r-  iV,        y  =  u  —  «V 

ramène  l'élément  linéaire  à  la  forme  de  M.  Liouville  et  montre 
aussi  que  la  solution  0  dont  les  dérivées  sont  définies  par  l'équa- 
tion précédente  jointe  à  l'équation  (9)  est  précisément  celle  que 
nous  avons  employée  au  n°  583. 

Ainsi  les  surfaces  dont  l'élément  linéaire  est  réductible  à  la  forme 
de  M.  Liouville  constituent  une  première  classe  pour  laquelle  le 
problème  des  lignes  géodésiques  admet  une  intégrale  homogène 
et  du  second  degré  par  rapport  à  p  et  à  q  ('  ). 

594.  Examinons  maintenant  l'hypothèse 

a  =  1,        c  =  o. 

En  opérant  comme  précédemment,  on  trouvera  les  conditions 

d(b\)       à\  d(bl) 

ày  dx  dx 

qui  donnent 

^=0,        X  =  *Y'-hY„        6X  =  _Y, 
dxJ 


<*)  Voir  les  Mémoires  déjà  cités  de  Bour  et  de  M  Massicu.  II  convient  de  re- 
marquer que  M.  Massiea  a  négligé  la  seconde  hypothèse  (a  —  1,  c  =  o)  que 
nous  allons  étudier. 
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Y,  Y«  désignant  deux  fonctions  arbitraires  de  y.  L'élément  li- 
néaire aura  donc  pour  expression  ( f  ) 

(ai)  ds*=i(xY'+Yt)dxdy, 

et  l'intégrale  du  second  degré  sera 

Y 
(ai)  p* — ar-/?£  =  aC. 

On  tire  de  là 

^-.t+,c,      f-fe^; 

/aiH-aC 
et,  par  suite, 


(a3)  6=:ar/aY-f-aGH- 


/; 


/aY  +  aC* 

Tel  est  le  second  cas  dans  lequel  il  y  a  une  intégrale  du  second 
degré.  Mais  il  convient  de  remarquer  que  la  surface  correspondante 
est,  en  général,  imaginaire. 

On  peut,  en  effet,  supposer  ici  que  les  coordonnées  symétriques 
x  et  y  sont  imaginaires  conjuguées.  Pour  que  l'élément  linéaire 
soit  réel,  il  faut  qu'il  ne  change  pas  quand  on  y  remplace  toutes  les 
imaginaires  par  leurs  conjuguées.  Si  donc  Y0,  Y?  désignent  les 
fonctions  imaginaires  conjuguées  de  Y,  Y4,  il  faudra  que  Ton  ait 

*Y'-*-Y,  =  rX'0H-XÎ. 

Il  suit  de  là  que  le  premier  membre  doit  être  bilinéaire  par 
rapport  à  x  et  à  y.  On  a  donc 

X  =  axy  -h  b'x  -+-  b*y  -+-  A, 

et  la  condition  qu'il  s'agit  de  vérifier  exige  que  a,  h  soient  réels  et 
6,  b0  imaginaires  conjugués.  Des  transformations  simples  permet- 
tent de  ramener  la  valeur  de  X  aux  deux  types  suivants 

\=x+yt 

\  =  a*(xy  +  i)t 


(*)  Cette  expression  de  l'élément  s'est  présentée  à  M.  Lie  dans  l'étude  d'un  pro- 
blème résolu  par  M.  Dini  et  sur  lequel  nous  reviendrons  au  Chapitre  suivant. 
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a  éUrtl  une  constante  réelle.*  Les  éléments  linéaires  correspondants 

(24)  ds*=i(x+y)dxdy, 

(a5)  ds*  =  ta*(xy-+-i)dxdy 

appartiennent  l'un  et  l'autre  à  des  surfaces  applicables  sur  des  sur- 
faces de  révolution.  On  le  reconnaît  immédiatement  en  effectuant 
dans  la  première  formule  la  substitution 

x  =  u  -4-  tV,       y  =  u  —  iV, 

et,  dans  la  seconde,  la  substitution 

x  =  ueiv.        y  =  ue-lv. 

Remarquons-le,  d'ailleurs,  alors  même  que  l'élément  linéaire 
défini  par  la  formule  (ai)  appartient  à  une  surface  réelle,  la  valeur 
correspondante  (q3^  de  la  solution  0  demeure  imaginaire,  comme 
on  s'en  assure  aisément  en  y  substituant  les  valeurs  de  Y  et  de  Y 
qui  correspondent  aux  deux  formes  (24)  et  (25). 

595.  Les  recherches  précédentes  conduisent  aisément  au  ré- 
sultat suivant  : 

L'élément  linéaire  d'une  sur/ace  étant  mis  sous  la  forme  la 
plus  générale 

(26)  ds*  =  E  du*+  2F  du  dv  +  G dv*, 
soit 

(27)  A6  =  ep-  -r  ijpq  -+-  gq*  =  i 

V équation  aux  dérivées  partielles  dont  dépend  la  détermina- 
tion des  lignes  géodésiques.  S'il  existe  une  intégrale  du  second 
degré 

(28)  «y+î/>7+^!=c, 

il  pourra  se  présenter  deux  cas  distincts. 

Lorsque  les  premiers  membres  des  équations  (27)  et  (28) 

n'ont  pas  de  facteur  linéaire  commun  de  la  forme  a.p  -+-  3y, 

Vêlement  linéaire  de  la  surface  est  réductible  à  la  forme  de 

Liouville 

^î=(U1-Vl)(rfuÎH-^î), 

d.  -  ni.  3 
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et  les  fonctions  U«,  Vi  sont,  à  des  facteurs  constants  près,  les 
racines  de  V équation  du  second  degré  en  k 

(Vu  (/_*/)!_  (e<-.*«)(^_^)  =  0, 

que  Von  obtient  en  exprimant  que  la  combinaison  linéaire 

(e*-ke)p*+%(f-kf)pq+(g'-kg)q* 

des  premiers  membres  des  équations  (27)  et  (28)  est  un  carré 
parfait. 

On  pourra  donc,  sans  aucune  intégration,  ramener  Vêle- 
ment linéaire  à  son  expression  réduite.  Il  suffira  de  choisir 
pour  variables  indépendantes,  des  fonctions  quelconques  des 
deux  racines  de  V équation  (29)  ('  ). 

Si  les  premiers  membres  des  équations  (27)  et  (28)  ont  un  fac- 
teur commun,  Vêlement  linéaire  est  réductible  à  la  forme  (21). 

Il  est  aisé  de  vérifier  tous  ces  résultats  avec  les  variables  indé- 
pendantes que  nous  avons  choisies;  et  comme  ils  sont,  par  leur 
nature  même,  indépendants  du  choix  de  ces  variables,  ils  sont 
ainsi  établis  dans  toute  leur  généralité.    i 

Si  Ton  a  pu  obtenir  deux  intégrales  distinctes  du  second  degré 

*>*-+-  if'pq  -h  *V,         </>*-♦-  *fpq  •+-  g"q*, 

il  est  clair  qu'on  pourra  les  combiner  linéairement  et  en  déduire 
la  nouvelle  intégrale 

(et+kS)p*+2(f'+kf)pq  +  (g>+kg')q*, 

k  désignant  une  constante  quelconque.  A  chaque  valeur  de  k 
correspondra  une  réduction  déterminée  de  l'élément  linéaire  à  la 
forme  de  M.  Liou ville.  Ainsi  : 

Lorsque  Vêlement  linéaire  d'une  surface  est  réductible  de 
deux  manières  distinctes  à  la  forme  de  M.  Liouville,  il  est  ré~ 
ductible  à  cette  forme  d'une  infinité  de  manières  différentes. 


(•)  Cette  conclusion  serait  toutefois  en  défaut  si  l'une  des  racines  se  réduisait 
à  une  constante;  dans  ce  cas,  Tune  des  fonctions  U„  V,  se  réduirait  à  une  con- 
stante et  la  surface  correspondante  serait  applicable  sur  une  surface  de  révolu- 
tion. 
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Ainsi  se  trouve  expliqué  le  résultat  que  nous  avions  indiqué  au 
n°  413  et  sur  lequel  nous  devions  revenir.  Nous  avions,  au  n°  417, 
proposé  de  rechercher  les  surfaces  dont  l'élément  linéaire  est  ré- 
ductible de  deux  manières  différentes  à  la  forme  de  Liou ville. 

On  voit  que  cette  question  peut  être  considérée  comme  identique 
à  la  suivante  :  Rechercher  toutes  les  surfaces,  ou  plutôt  tous  les 
éléments  linéaires,  pour  lesquels  le  problème  des  lignes  géode- 
siques  admet  deux  intégrales  distinctes  du  second  degré  (')• 
Dans  le  Mémoire  que  nous  avons  déjà  cité  [II,  p.  218]  M.  Lie  a 
fait  connaître  un  certain  nombre  de  solutions  de  cette  question 
auxquelles  on  pourra  ajouter  celle  que  nous  avons  déjà  donnée  au 
n°  417.  Nous  nous  contenterons  de  rechercher  ici  toutes  les  formes 
de  l'élément  linéaire  pour  lesquelles  le  problème  des  lignes  géode- 
siques  admet  deux  intégrales,  Tune  du  premier,  l'autre  du  second 
degré. 

596.  Toutes  les  fois  qu'il  y  a  une  intégrale  du  premier  degré,  la 
surface  est  applicable  sur  une  surface  de  révolution.  On  peut  donc 
écrire  son  élément  linéaire  sous  la  forme 

ds*=du*+F(u)dv*. 
L'équation  aux  dérivées  partielles  à  intégrer  deviendra  ici 

(S.)  ^fÇ,-1' 

L'intégrale  du  premier  dégrèvera 

Ç  =  C, 

et  il  y  a  à  exprimer  qu'il  existe  une  intégrale  du  second  degré 

distincte  du  carré  q*  de  l'intégrale  linéaire.  Pour  la  commodité 
des  calculs  qui  suivront,  posons 

(3,)  m-v- 


(•)  Dans  ce  cas,  il  suffit  d'appliquer  les  méthodes  du  n*  591  pour  reconnaître 
que  l'équation  en  termes  finis  des  lignes  géodésiques  sera  du  second  degré  par 
rapport  aux  deux  constantes  arbitraires. 
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L'équation  de  condition 

(A,<f>)=0 

nous  donnera  alors 

/  .de  df  dg    ,V 

En  égalant  à  zéro  les  coefficients  des  diverses  puissances  de  q, 
on  obtient  le  système 

de 

(3a)  ( 

du  dv 

aU'î£  — a/ir=o, 

que  Ton  peut  intégrer  sans  difficulté  en  suivant  Tordre  des  équa- 
tions. On  trouve  ainsi 

*  =  V, 

(3a).  {a/=V,-U<V', 

*  =  vu'-v1ir-+-v—  -4-vt, 

V,  VM  Vj  désignant  des  fonctions  arbitraires  de  v.  En  portant  les 
valeurs  de  /et  de  g  dans  la  dernière  équation  (3a),  on  est  conduit 
à  la  relation 

(33)  V'(aU'»4-U'U'r)H-V',rU'»U'-VlU-r— 2V;U'U#H-aV;U"=o, 

qui  doit  avoir  lieu  identiquement. 

Si  Ton  donne  à  v  une  valeur  numérique  quelconque,  on  ob- 
tiendra une  relation  de  la  forme 

(34)  o(îU',+  U'IT)  -4-  *U'f  U"-h  clT-+-  rfU'U'-h  «U'=  o, 

où  a,  è,  c,  rf,  e  seront  des  constantes,  et  qui  sera  une  équation  diffé- 
rentielle propre  à  déterminer  U.  On  verra  aisément  que  la  fonction 
U  ne  peut,  si  Ton  écarte  un  cas  tout  à  fait  exceptionnel  qui  con- 
duirait aux  surfaces  à  courbure  constante,  satisfaire  à  une  autre 
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équation  de  même  forme  où  les  constantes  a,  6,  c,  </,  e  prendraient 
d'autres  valeurs.  Il  faudra  donc  que,  pour  chaque  valeur  particu- 
lière donnée  à  p,  l'équation  (33)  soit  identique  à  la  précédente.  On 
devra  donc  avoir,  pour  toute  valeur  de  t>, 

et  ces  équations  serviront  à  déterminer  les  fonctions  V,  Vi,  Va. 

Comme  la  dérivée  U*  figure  seule  dans  l'expression  de  l'élément 
linéaire,  on  pourra  toujours  ajouter  une  constante  à  U'  et  disposer 
de  cette  constante  de  manière  à  annuler  le  coefficient  c  dans  l'équa- 
tion (34);  alors  les  relations  (35)  nous  donneront 


et,  par  suite, 

V,=;0 

Ainsi  on  peut  toujours,  sans  diminuer  la  généralité,  introduire 

l'hypothèse 

c  =  d  =  o. 

L'équation  (34)  devient  alors 

(36) 

aWt+U'Wj-hbli^U'+eW^o. 

Posons 

07) 

b                                            e                    L 

Alors  les  équations  (35)  qui  déterminent  V  et  Vâ  prendront  la 
forme 

(38)  V'=-V-=-— > 

et,  en  intégrant  une  première  fois,  on  pourra  les  remplacer  par  les 
suivantes 

(3g)  V-4-4»*V  =  o,        V,  =  —  anV. 

On  s'assure  aisément  qu'il  est  permis,  toutes  les  fois  que  m  n'est 
pas  nul,  de  négliger  les  constantes  introduites  par  les  intégrations  ; 
les  conserver,  ce  serait  ajouter  à  l'intégrale  cherchée  une  fonction 

A(/>*-*rUV) -+-&?'> 
où  A  et  B  désignent  deux  constantes,  et  qui  peut  être  négligée. 
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L'équation  en  U  deviendra  maintenant 

En  multipliant  par  U'  et  intégrant  les  deux  membres,  nous 
trouvons 

m1  désignant  une  nouvelle  constante.  Remplaçons  1/  par  -j->  nous 
aurons  du  et,  par  suite, 

UU  U    J  mU'*-hanU*-4-m'' 

Il  suffit  de  joindre  cette  équation  à  la  précédente  pour  obtenir 
l'expression  de  Uf  en  fonction  de  u. 

L'intégrale  cherchée  du  second  degré  sera 

V  pi—  V'Ypq  -4-  (vir-4-  V  —  +  Vt)  y*. 

ou,  en  remplaçant  V*  et  V2  par  leurs  valeurs, 

(4a)  V/>«-  U' \'pq  -4-  (VU'-  a/» VU'1—  a  nV)?«, 

la  fonction  V  étant  une  solution  de  l'équation 

(43)  V  =  -4/nV. 

Mais  ici  se  présente  un  résultat  tout  à  fait  inattendu.  En  prenant 
successivement 

V  =  e*»*^        et       V  =  r-»»*^*, 

on  obtient  non  plus  une,  mais  deux  intégrales  du  second  degré 

(44)  >*^[(/>-v'=^U'*)î-+-  -j£**]. 

(45)  e-utt^  +  JzriïV'qy+^f], 

auxquelles  on  peut  joindre  le  carré 

ci 

de  l'intégrale  linéaire.  Il  y  a  donc  ici  trois  intégrales  distinctes 
du  second  degré. 

L'équation  des  lignes  géodésiques  se  déterminera  aisément;  il 
suffira  d'appliquer  ici  les  remarques  du  n°  591*  Le  système  (6) 
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admet  les  quatre  intégrales 

q  =  v/c, 

^/3  ^  +  /ZT^U^)V  ^  **]  =  (7, 

qui  sont  d'ailleurs  en  nombre  trop  grand  d'une  unité.  Et,  en  effet, 
on  reconnaît  que  Ton  peut  éliminer  entre  elles  u%  t>,  p,  q  et  que 
les  constantes  C,  C,  Cf  doivent  être  liées  par  la  relation 

(46)  C'C'=(i-2»C)t-4'nm'C1. 

Si  Ton  élimine  ensuite  p  et  q,  on  sera  conduit  à  l'équation  en 
termes  finis 

qui  représentera  les  lignes  géodésiques. 

Il  est  clair  que  les  surfaces  remarquables  dont  l'élément  linéaire 
est  défini  par  les  formules  (24)  et  (a5)  appartiennent  à  la  classe 
que  nous  venons  de  déterminer  (*), 


(•)  La  question  que  nous  Tenons  d'étudier  a  été  résolue  d'une  autre  manière 
par  M.  L.  Raffy  dans  un  travail  récemment  publié  (voir  Comptée  rendus, 
t.  CVm,  p.  493»  mira  1889,  et  Bulletin  des  Sciences  mathématiques,  t.  XIII, 
3*  série).  M.  Raffy  prend  l'élément  linéaire  de  la  surface  cherchée  sous  la  forme 

ds%  —  ^\dxdy 

et  il  trouve  que  X  doit  aroir  l'une  des  valeurs  suivantes 

-     ^P-4-Q(e«-4-r-«) 

X=±Pe«4-Qe", 
*  =  ?+<*> 

on  P  et  Q  désignent  des  constantes  arbitraires  et  t  la  somme  x+y. 

Un  calcul  auquel  le  lecteur  suppléera  aisément  permet  de  reconnaître  que  cette 
élégante  solution  concorde  avec  celle  que  nous  avions  obtenue  tout  d'abord  et 
qui  se  trouve  développée  dans  le  texte. 
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CHAPITRE  HI. 

de  la  représentation  géodésique  de  deux  surfaces 
l'une  sur  l'autre. 

Problème  de  M.  Bel tr ami  :  déterminer  toutes  les  surfaces  qui  peuvent  être  re- 
présentées sur  le  plan  de  telle  manière  que  les  géodésiques  correspondent  aux 
droites  du  plan.  —  Solution  directe  et  complète  de  ce  problème  :  les  surfaces 
a  courbure  constante  sont  les  seules  qui  puissent  être  représentées  de  cette 
manière  sur  le  plan.  —  Problème  de  M.  Dini  :  déterminer  tous  les  couples  de 
surfaces  tels  que  l'on  puisse  établir  entre  deux  surfaces  de  chaque  couple  une 
correspondance  dans  laquelle  les  géodésiques  correspondent  aux  géodésiques. 
—  Solution  de  M.  Dini.  —  Théorème  de  M.  Tissot.  —  L'élément  linéaire  des 
surfaces  cherchées  se  ramène  à  la  forme  de  M.  Ltouville.  »  Application  :  pro- 
priété remarquable  de  là  transformation  homographique.  —  Solution  nouvelle 
et  directe  des  deux  problèmes  précédents.  Si  Ton  cherche  à  déterminer  les 

courbes  pour  lesquelles  l'intégrale    /  /(  u,  v,  v'  )  du  prise  entre  deux  points 

donnés  est  maximum  ou  minimum,  on  est  conduit  a  une  équation  différentielle 
du  second  ordre  définissant  les  courbes  cherchées.  —  Cette  équation  peut  être 
considérée  comme  étant  la  plus  générale  du  second  ordre;  et  à  chaque  équation 
de  cet  ordre  correspondent  une  infinité  de  fonctions  /(m,  v,  v').  —  Détermina- 
tion effective  de  ces  fonctions  quand  on  sait  intégrer  l'équation  différentielle. 
—  Relations  avec  la  théorie  du  multiplicateur  de  Jacobi.  —  Application  à 
l'équation  v'=  o  et  aux  problèmes  de  MM.  Beltrami  et  Dini. 


887.  Les  résultats  que  nous  avons  obtenus  dans  le  Chapitre  pré- 
cédent nous  permettent  maintenant  d'aborder  une  question  très 
intéressante,  qui  a  été  posée  et  résolue  par  les  travaux  de  MM.  Bel- 
trami et  Dini. 

Étant  donnés  une  sphère  (S)  et  un  plan  (P),  si,  du  centre  de 
la  sphère,  on  projette  les  différents  points  de  cette  surface  sur  le 
plan  (P),  on  établit  ainsi,  entre  les  points  de  la  sphère  et  ceux  du 
plan,  une  correspondance  dans  laquelle  à  toutes  les  droites  du  plan 
correspondent  évidemment  des  grands  cercles  de  la  sphère.  En 
d'autres  termes,  les  deux  surfaces  se  correspondent,  point  par 
point,  de  telle  manière  qu'à  chaque  ligne  géodésique  de  l'une 
corresponde  une  ligne  géodésique  de  l'autre. 
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Cette  remarquable  propriété  a  été  depuis  longtemps  utilisée 
dans  la  théorie  des  Cartes  géographiques.  Dans  l'exposé  sommaire 
que  nous  avons  donné  des  principes  de  cette  théorie  [I,  p.  i46], 
nous  avons  vu  que  les  géomètres  s'étaient  surtout  attachés  aux 
modes  de  représentation  qui  conservent  les  angles  et  qui  assurent 
la  similitude  des  éléments  infiniment  petits.  Mais  on  peut  re- 
chercher d'autres  modes  de  représentation,  et  une  Carte  dans 
laquelle  les  lignes  géodésiques  de  la  surface  seraient  représentées 
par  les  droites  du  plan  aurait  ce  grand  avantage,  signalé  par 
Lagrange  ('),  que  Ton  pourrait  aisément  construire  le  plus  court 
chemin  entre  deux  points  de  la  surface,  puisque  ce  plus  court 
chemin  serait  représenté  par  la  droite  qui  unit  sur  la  Carte  les  re- 
présentations de  ces  deux  points. 

Les  remarques  précédentes  ont  donc  conduit  M.  Beltrami  à  se 
poser  le  problème  suivant  (2)  : 

Étant  donnée  une  sur/ace,  peut-on  la  représenter  sur  le  plan 
de  telle  manière  que  les  lignes  géodésiques  de  la  surface  cor- 
respondent aux  différentes  droites  du  plan? 


(*)  Laûranoe,  Sur  la  construction  des  Cartes  géographiques  (Nouveaux 
Mémoires  de  V Académie  de  Berlin,  1779,  et  Œuvres  complètes,  t.  IV,  p.  638). 
Voici  le  passage  auquel  nous  faisons  allusion  : 

«  Si  l'œil  est  dans  le  centre  du  globe,  la  projection  se  nomme  centrale,  et  elle 
a  la  propriété  que  tous  les  grands  cercles  se  trouvent  représentés  par  des  lignes 
droites,  mais  les  petits  cercles  le  sont  par  des  cercles  ou  par  des  ellipses  suivant 
que  leur  plan  est  parallèle  ou  non  au  plan  de  projection.  On  se  sert  quelquefois 
de  cette  projection  pour  les  mappemondes,  et  Ton  y  suppose  ordinairement  que 
le  plan  de  projection  est  parallèle  à  l'équateur,  moyennant  quoi  tous  les  cercles 
jde  latitude  deviennent  des  cercles  de  mappemonde;  mais  elle  n'est  guère  usitée 
pour  les  Cartes  particulières  qui  ne  représentent  qu'une  partie  de  la  surface  de  la 
Terre;  elle  l'est  davantage  pour  les  Cartes  célestes;  et  c'est,  en  général,  à  cette 
projection  que  se  réduit  toute  la  gnomonique,  les  lignes  horaires  d'un  cadran 
quelconque  n'étant  autre  chose  que  les  projections  centrales  des  cercles  horaires 
de  la  sphère. 
,  »  Au  reste,  des  Cartes  géographiques  construites  d'après  cette  projection  auraient 
le  grand  avantage  que  tous  les  lieux  de  la  Terre  qui  sont  situés  dans  un  même 
grand  cercle  du  globe  se  trouveraient  placés  en  ligne  droite  dans  la  Carte,  en 
sorte  que,  pour  avoir  le  plus  court  chemin  d'un  lieu  de  la  Terre  à  l'autre,  il  n'y 
aurait  qu'à  joindre  ces  deux  lieux  dans  la  Carte  par  une  ligne  droite.  » 

(a)  Bbltraiii  (E.),  Risoluzione  del  Problema:  *  Riportare  i punti di  una  su- 
perficie sopra  un  piano  in  modo  che  le  linee  géode tiche  vengano  rappresen- 
tate  da  linee  rette  *  (  Annali  di  Maternât ica  pur  a  ed  applicata  pubblicati  da 
B.  TortolinL  t.  VII,  p.  i85;  1866). 
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Soient  x  et  y  les  coordonnées  rectilignes,  rectangulaires  on 
obliques,  d'un  point  du  plan,  et  soient  \  ja  les  coordonnées  cur- 
vilignes du  point  correspondant  de  la  surface.  Écrivons  les  .for- 
mules 

(0  *  =  0(X,n),       J  =  p(X,|*), 

qui  établissent  la  correspondance  entre  les  points  du  plan  et  ceux 
de  la  surface.  A  toute  droite  du  plan,  définie  par  l'équation 

ax  +  by-\-c  =  o, 

correspondra  une  courbe  de  la  surface  définie  de  même  par  la  re- 
lation 

a  Ô(X,  \l)  h-  b  v( X,  ji)  -+-  c  =  o. 

Il  faudra  que  cette  équation  représente  une  ligne  géodésique 
et,  par  suite,  qu'en  y  regardant  ->  -  comme  des  constantes  arbi- 
traires, elle  donne  l'intégrale  générale  de  l'équation  différentielle 
du  second  ordre  des  lignes  géodésiques.  Le  problème  de  M.  Bel- 
trami  se  ramène  donc  immédiatement  au  suivant  : 

Rechercher  si  V équation  générale  des  lignes  géodésiques 
peut  être  mise  sous  la  forme 

a,  by  c  désignant  des  constantes  arbitraires  et  0,  v  des  fonctions 
des  coordonnées  curvilignes  X,  pu 

598.  Pour  résoudre  cette  question,  nous  remarquerons  que  l'é- 
quation 

V  =  CODSt. 

définit,  d'après  les  hypothèses  précédentes,  une  famille  de  lignes 
géodésiques. 

Rapportons  les  points  de  la  surface  au  système  de  coordonnées 
défini  par  ces  lignes  géodésiques  et  leurs  trajectoires  orthogonales. 
On  aura,  pour  l'élément  linéaire,  l'expression  suivante 

(3)  >        ds*=du*+C*dv*1 

et  0  deviendra  une  certaine  fonction  F(«,  v)  de  u  et  de  v.  En  ap- 
pliquant la  formule  (8)  (n°  514),  on  trouvera  l'équation  différen- 
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tielle. suivante  des  lignes  géodésiques 

C  du  G  dv  du 

D'autre  part,  si  Ton  élimine  les  deux  constantes  ->  -  entre  l'équa- 
tion (2)  et  ses  deux  premières  dérivées,  6n  trouvera 

_       r   ,      is   ,_       /    ,_ 
P  P  P 

P>Çir>S7  t  désignant,  suivant  l'usage,  les  dérivées  de  F(u,v). 
Cette  équation  différentielle,  admettant  pour  intégrale  générale 
l'équation  (2),  sera  nécessairement  identique  à  l'équation  (4).  On 
aura  donc 

,;.  r  2  dC  2s  î  dC  t  ndC 

<5)  ^=~e^         7^-C^'         p=~Cdï9 

Les  deux  premières  conditions  s'intègrent  aisément  et  nous  ' 
donnent 

/rC»=V,         />*C  =  U, 

U  et  V  désignant  des  fonctions  arbitraires  de  u  et  de  s>  respective- 
ment. Pour  la  commodité  des  calculs,  nous  changerons  la  notation 
et  nous  écrirons 

On  déduit  de  là 

V  U 

et,  par  suite,  Vf  désignant  une  nouvelle  fonction  de  v % 

En  portant  cette  valeur  de  0  dans  la  troisième  équation  (5),  on 
trouve  la  condition 


y J  u»^V|-     uv 


uv» 

Cette  relation  entre  des  fonctions  de  u  et  des  fonctions  de  v 
devant  avoir  lieu  identiquement,  différentions-la  par  rapport  à  u. 
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Nous  aurons 


ou  encore 


v'v'=-u,(d-')'- 


Les  deux  membres  de  cette  équation  doivent  évidemment  être 
constants.  On  aura  donc 


(?)■-*• 


VV»  =  -à,       u* 

h  désignant  une  constante  quelconque.  La  seconde  équation  s'in-r 
tègre  sans  difficulté.  On  peut  l'écrire,  en  effet,  comme  il  suit 


u;  /try    hw 

u\u/x  u*  ' 


ce  qui  donne,  en  intégrant  et  en  désignant  par  k  une  constante 
nouvelle,  , 

On  déduit  de  là  par  dérivation 

Or,  si  l'on  fait  usage  de  la  formule  (24)  [II,  4*<>] 

1    _____  i_  d_C 
RR7""      C  tfa*' 

qui  fait  connaître  la  courbure  totale  de  la  surface,  on  trouve,  en  y 
remplaçant  C  par  sa  valeur  tirée  de  la  seconde  équation  (6), 

-L—  £'--* 
RR'  -       U  ~" 

Ainsi  les  seules  sur/aces  qui  puissent  donner  une  solution  du 
problème  proposé  sont  celles  dont  la  courbure  totale  est  con- 
stante. Tel  est  le  résultat  fondamental  obtenu  par  M.  Beltrami. 

509.  Le  lecteur  pourra  poursuivre  et  achever  les  calculs;  mais 
il  vaut  mieux  raisonner  de  la  manière  suivante. 

Rapportons  une  surface  à  courbure  constante  au  système  de 
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coordonnées  formé  par  une  famille  de  lignes  géodésiques  et  leurs 
trajectoires  orthogonales  :  l'élément  linéaire  prendra  la  forme 


(7) 

ds*=du*+C*dv*, 

et  Ton  devra  avoir 

(8) 

C  au*  ~ 

Si  la  courbure  k  est  nulle,  C  sera  de  la  forme 
(9)  C  =  V«  +  V1, 

V  et  Vf  désignant  des  fonctions  de  c.  Si  la  courbure  k  est  positive 
et  a  pour  valeur  -j«  on  aura 

(io)  C  =  Vsin — hViCOS-- 

'  a  a 

Enfin,  si  la  courbure  est  négative  et  égale  à p  on  trouvera 

de  même 

H  M  M  U 

(II)  c  =  v^ilJ  +  v1?ï±^i. 


Écrivons  les  expressions  correspondantes  de  l'élément  linéaire 
en  changeant  dans  les  deux  dernières  u  en  au;  on  sera  conduit  aux 
trois  formes 

(12)  ds*  =  du*+  (Vu  -h  V,)*  dv*y 

(i3)  rfi»=a«[rfu»-H(V8inu-f-V1cosu)*^«], 


(«4) 


ds*=a*ldu*+(\eU~~Ji  U  +Vlg*Y">)lrf4 


qui  caractérisent  les  surfaces  à  courbure  nulle,  positive  ou  négative. 
Si  nous  supposons  maintenant  que  les  lignes  géodésiques  v=const. 
soient  celles  qui  passent  par  un  point  donné  de  la  surface,  il  faudra 
que  Ton  ait,  dans  les  trois  cas, 

C  =  o        pour        u  =  o. 

Cela  donne  la  condition 

V,  =  o. 

En  choisissant  convenablement  la  coordonnée  c,  on  réduira  en- 
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suite  V  à  l'unité;  de  sorte  que  l'élément  linéaire  se  ramènera  aux 
formes  suivantes  : 

(i5)  <fc*=c*a«+a«rfp«, 

(16)  rfs«  =  a*[<fa*-f-sin*K^»], 

(17)  ds*  =  a*\du*  +  (**~*  "V^'l* 

qui  ne  contiennent,  comme  on  voit,  aucune  indéterminée. 

L'application  des  ihéthodes  que  nous  avons  données  plus  haut 
(n°  579)  dans  le  cas  des  surfaces  de  révolution  nous  conduira  ici 
sans  difficulté  à  l'équation  en  termes  finis  des  lignes  géodésiques. 
On  trouve  ainsi  les  trois  équations 

(18)  Auco&v  •+-  Businp-j-  C  =  o, 

(19)  A  tangwcosp-h  B  tangttsinf -+- C  =  o, 

çU g— U  eU^.£—U 

(ao)  A  — cos?  -+-  B sinu  4-  C  =  o, 

qui  conviennent  respectivement  aux  éléments  linéaires  définis  par 
les  trois  formules  (i5),  (16),  (17)  et  qui,  d'ailleurs,  donnent  immé- 
diatement la  solution  complète  du  problème  proposé.  On  voit,  en 
effet,  que,  si  l'on  représente  Tune  quelconque  des  surfaces  sur  le 
plan  en  prenant  pour  les  coordonnées  rectangulaires  x  et  y  du 
point  du  plan  les  coefficients  de  A  et  de  B  dans  l'une  des  équations 
précédentes,  les  lignes  géodésiques  de  la  surface  correspondront 
aux  droites  du  plan. 

D'ailleurs,  quand  on  a  une  telle  représentation  d'une  surface  sur 
un  plan,  on  peut  obtenir  toutes  les  autres  de  la  manière  la  plus 
simple  ;  car,  si  P  et  Q  sont  les  deux  points  du  plan  qui  corres- 
pondent, dans  deux  représentations  distinctes,  à  un  même  point  M 
de  la  surface,  la  correspondance  établie  entre  PelQ  sera  telle  que 
les  droites  correspondront  à  des  droites,  et  ne  sera  lutre,  par  con- 
séquent, que  la  transformation  homographique  la  plus  générale. 
Ainsi,  quand  on  a  effectué  une  représentation  de  la  surface  consi- 
dérée sur  le  plan,  on  les  obtient  toutes  en  faisant  suivre  cette  repré- 
sentation, quelque  particulière  qu'elle  soit,  de  la  transformation 
homographique  la  plus  générale  dans  le  plan. 

Si,  à  la  place  des  coordonnées  u  et  f ,  on  introduit  les  coor- 
données rectangulaires  x  et  /  du  point  du  plan  qui  correspond  de 
la  manière  indiquée  au  point  de  la  surface,  on  obtient  pour  les  trois 
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formes  de  l'élément  linéaire  les  expressions 

(ai)  rff*  =  rfr*-h^xf? 

(aa)  <*#*=a* f- \  ,  * 9* '-, 

VM;  (l-**  — ^1)1  ' 

que  nous  retrouverons  plus  loin  d'une  autre  manière  et  qui  ont 
été  signalées  par  M.  Beltrami. 

600.  Les  recherches  que  nous  venons  d'exposer  conduisaient 
naturellement  au  problème  suivant  : 

Étant  données  deux  sur/aces  quelconques,  peut-on  les  repré- 
senter l'une  sur  l'autre,  de  telle  manière  qu'à  toute  ligne  géo- 
dé  sique  de  Vune  corresponde  une  ligne  géodésique  de  Vautre? 

Noos  dirons -alors  que  les  deux  surfaces  sont  représentées  Tune 
"sur  l'autre  géodésique  ment. 

Cette  question,  que  M.  Beltrami  avait  proposée  à  la  fin  de  son 
travail,  a  été  résolue  par  M.  Dini  (')  dans  un  beau  Mémoire  inséré 
aux  Aànali  di  Matematica.  La  méthode  de  M.  Dini  repose  sur 
un  élégant  théorème  de  M.  Tissot,  que  l'on  peut  énoncer  comme 
il  suit  : 

Lorsque  deux  surfaces  se  correspondent  point  par  point,  il 
existe  sur  une  des  surfaces  un  système  orthogonal,  et  en  gé^ 
néralun  seul,  auquel  correspond  sur  Vautre  surface  un  sys- 
tème orthogonal. 

Soient,  en  effetyM,  M<  deux  points  correspondants,  pris  respec- 
tivement sur  les  deux  surfaces  considérées  (S)  et  (S<);  à  toute 
tangente  M*  en  M  correspond  une  tangente  M<1(  en  M4,  en  ce 
sens  que  toute  courbe  de  la  première  surface  tangente  enMàMu 
pour  homologue  une  courbe  de  (S,)  tangente  en  M<  à  M<  ;<.  Il  est 
à  peu  près  évident,  et  l'on  établira  aisément  qu'à  quatre  tangentes 


(  ' )  Dm i  (  U.  ),  Sopra  un  problema  che  si  présenta  netla  tecria  générale  délie 
rappresentazioni  geografiche  di  una  superficie  su  di  un*  altta  (AnnaU  di 
Matematica,  L  111,  p.  269;  1869). 
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Ml  correspondent  quatre  tangentes  M|l*  de  même  rapport  anhar- 
monique.  D'après  cela1,  soient  Mi,  My  les  deux  tangentes  de  <la 
première  surface  qui  vont  rencontrer  le  cercle  de  l'infini  et  Ma, 
M  c  les  tangentes  qui  correspondent  aux  deux  tangentes  analogues 
de  (S4).  Deux  tangentes  rectangulaires  de  (S)  sont  conjuguées, 
comme  on  sait,  par  rapport  au  faisceau  des  deux  droites  Me,  My\ 
Pour  qu'elles  correspondent  à  deux  tangentes  rectangulaires  de 
(S4),  il  faudra  encore  qu'elles  divisent  harmoniquement  l'angle  des 
deux  tangentes  Mw,  Mo.  On  aura  donc,  pour  les  déterminer,  à 
construire  les  rayons  communs  aux  deu*  involutions  dont  les 
rayons  doubles  sont  respectivement  M*,  My  etMw,  Mo.  Le  pro- 
blème comporte,  en  général,  une  seule  solution.  D'ailleurs  si  les 
surfaces  sont  réelles  et  si  la  correspondance,  comme  il  arrive  ordi- 
nairement, est  établie  entre  des  points  réels,  les  rayons  doubles 
des  involutions  que  nous  venons  de  considérer  seront  imaginaires 
conjugués  et,  par  suite,  les  rayons  communs  aux  deux  invo- 
lutions seront  nécessairement  réels. 

Considérons  sur  la  surface  (S)  les  courbes  qui  admettent  pour 
tangente  en  chaque  point  l'une  des  droites  que  nous  venons  de 
construire.  Ces  courbes  formeront  un  système  orthogonal,  et  ce 
système  sera  évidemment  le  seul  auquel  correspondra  sur  (S,)  un 
système  orthogonal. 

A  cette  conclusion  il  y  a  deux  exceptions  :  i°  si  les  deux  invo- 
lutions précédentes  ont  leurs  rayons  doubles  communs,  la  corres- 
pondance entre  (S)et  (St)  aura  lieu  avec  conservation  des  angles; 
et,  par  suite,  tout  système  orthogonal  tracé  sur  l'une  des  surfaces 
aura,  dans  ce  cas,  pour  homologue  un  système  orthogonal  tracé 
sur  l'autre;  a°  si  les  deux  involutions  ont  un  seul  rayon  double 
commun,  c'est-à-dire  si  les  lignes  de  longueur  nulle  d'une  seule 
famille  se  correspondent  sur  les  deux  surfaces.  Alors  les  deux 
familles  qui  composaient  le  système  orthogonal  viennent  se  con- 
fondre en  une  seule,  formée  de  ces  lignes  de  longueur  nulle  qui 
se  correspondent  sur  les  deux  surfaces.  Ce  cas  exceptionnel,  sur  le- 
quel nous  aurons  l'occasion  de  revenir,  a  été  signalé  parM.Lie^); 
il  ne  peut  évidemment  se  présenter  lorsque  la  correspondance  a 


(*)  McUhematiêche  AnnaUn,  t.  XX,  p.  4";  Note  I  du  Mémoire  déjà  cité 
Untersuchungen  ûber  geodàtùche  Curven. 
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lien  entre  les  points  réels  de  deux  surfaces  réelles.  On  peut  donc 
énoncer  la  conclusion  suivante  : 

Lorsqu'on  a  établi  une  correspondance  entre  les  points  réels 
de  deux  sur/aces  réelles,  il  existe  certainement  sur  chacune 
des  surfaces  un  système  orthogonal  réel  admettant  pour  homo- 
logue un  système  orthogonal.  Ce  système  est  unique  si  la  cor- 
respondance n'a  pas  lieu  avec  conservation  des  angles. 

001.  Voici  maintenant  comment  M.  Dini  a  fait  usage  du  théo- 
rème précédent.  Supposant  implicitement  que  la  correspondance 
établie  entre  les  surfaces  (S)  et  (S<)  a  lieu  entre  des  points  réels, 
I'éminent  géomètre  rapporte  ces .  deux  surfaces  au  sjstème  de 
coordonnées  formé  par  les  lignes  orthogonales  qui  se  correspon- 
dent sur  les  deux  surfaces.  Ce  sjstème  sera  unique  si  la  corres- 
pondance n'a  pas  lieu  avec  similitude  des  éléments  infiniment 
petits;  dans  le  cas  contraire,  l'un  des  systèmes  orthogonaux  pour- 
rait être  choisi  arbitrairement.  Soient 

(a4)  <fc*  =E  €*«**+ G  <fr*f       dst^Etdut+Gidp* 

tes  expressions  des  éléments  linéaires  de  (S)  et.de  (S4).  L'équa- 
tion différentielle  des  lignes  géodésiques  de  (S)  sera  (n°  514) 


(*5) 


/a  àE       i  àG\  .     .  t      i  àG  .. 

et  l'on  obtiendrait  de  même  celle  des  lignes  géodésiques  de  (S4) 
en  remplaçant  E,  G  par  E,,  Gt .  Pour  que  les  lignes  géodésiques 
se  correspondent,  il  faut  et  il  suffit  que  les  équations  différentielles 
soient  identiques.  On  est  ainsi  conduit  aux  conditions 


(a6) 


III. 


i   àE  _    i    àEt 

G  *>  ~~  Gt   àv  ' 

a  àG       i   dE  _   a  c*Gt 

i 

dE, 

G  au       E  au  ~~  Gi    au 

~Et 

lu~f 

a  àE       i  àG  _  a   èEt 

r 

àG^ 

E  àv       G  àp       Et    àv 

Gt 

*.' 

i   àG  _    i    dGt 

E  au  ~"  Et   au' 
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qui  devront  avoir  lieu  identiquement.  La  seconde  et  la  troisième 
s'intègrent  aisément  et  peuvent  être  remplacées  par  les  suivantes 


E        E]     i 

G       G,    i 

5*~  G]  v»' 

E*  ""  EJ  U* 

où  U  désigne  une  fonction  de  u  et  V  une  fonction  de  ?.  On  en 
déduit 

<#27)  El=rvU*'      Gl==  Ov*' 

et  il  ne  restera  plus  qu'à  satisfaire  à  la  première  et  à  la  quatrième 
des  relations  (26).  La  substitution  des  valeurs  précédentes  de  E4 
et  de  G4  nous  conduit  ainsi  aux  deux  équations 


(*8) 


*(U-V)  — VK, 

g(U-v)-irof 


d'où  l'on  déduit,  en  intégrant  ('), 

(29)  E  =  UÎ(U-V),        G  =  VJ(U-V), 

U4  désignant  une  nouvelle  fonction  de  u  et  V|  une  nouvelle  fonc- 
tion de  *>. 

La  question  est  maintenant  résolue.  Les  éléments  linéaires  des- 
deux surfaces  sont  donnés  par  les  formules  suivantes  : 

(30)  À«=  (U-V)(U?rfu«    h-VÎ<*p*), 

(31)  ^^--^^—^-i—); 

ils  ont  l'un  et  l'autre  la  forme  de  Liou ville. 

Au  reste,  en  appliquant  la  formule  (28)  (n°  583),  on  reconnaît 
aisément  que  les  lignes  géodésiques  de  Tune  et  l'autre  surface  sont 
représentées  par  l'équation 


SSËi-Stî 


V,rfp 


(')  On  néglige  ici  l'hypothèse  V  =  U  =  const.,  qui  conduirait  à  deux  surfaces 
homothétiqnes. 
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Cetle  équation  ne  change  pas,  ep  effet,  quand  on  y  remplace  Uf 
U,,  V,  V,,a,  a7  par— q,  ~^,  —  ^,  -^,  —  l-,  a'fa  ce  qui  re- 
vient à  passer  de  (S)  à  (S4). 

603.  Telle  est  la  solution  que  Ton  doit  à  M.  Dini.  Elle  donne 
une  nouvelle  et  remarquable  propriété  des  surfaces  dont  l'élément 
linéaire  est  réductible  à  la  forme  de  Liouville. 

Mais  il  importe  d'observer,  en  outre,  qu'à  chacune  de  ces  sur- 
faces on  peut  faire  correspondre  géodésiquement  non  pas  une 
seule  surface,  mais  une  infinité  de,  telles  surfaces.  En  effet,  l'élé- 
ment linéaire  de  (S)  peut  aussi  s'écrire 

La  forme  primitive  est  conservée.  Mais  U,  V,  U4,  V,  sont  rem- 

U        V 
placés  respectivement'  par  w(U  +  A)»  m(V  -+-  A),  —==>  —=•  En 

y  m    y  m 

effectuant  ce  changement  dans  l'élément  linéaire  de  (S|),  on  aura 

(34)  dst  =  -,  l^—j.  -  ïï_-^u_ï  +  y-^J, 

et  cette  expression  varie  avec  les  constantes  h  et  m.  On  pourrait  à 
la  rigueur  faire  abstraction  de  m  dont  la  variation  remplacerait 
chaque  surface  par  une  surface  homothélique;  mais  il  n'en  est 
plus  de  même  pour  A.  A  chaque  nouvelle  valeur  de  A  correspondra 
un  élément  linéaire  distinct. 

603.  M.  Dini  a  montré  comment  on  peut  déduire  de  la  solution 
précédente  les  résultats  obtenus  en  premier  lieu  par  M.  Beltrami. 
Pour  ne  pas  étendre  outre  mesure  cette  exposition,  nous  nous 
contenterons  de  la  remarque  suivante. 

Considérons  la  transformation  homographique  la  plus  générale 
dans  le  plan.  U  résulte  du  théorème  de  M;  Tissot  que,  dans  cette 
transformation  comme  dans  toutes  les  autres,  il  existera  un  système 
orthogonal  qui  se  transformera  en  un  système  orthogonal.  Et,  de 
plus,  les  résultats  que  nous  venons  d'établir  permettent  d'aflirmer 
que  l'élément  linéaire  du  plan  rapporté  à  ce  système  sera  néces- 
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sairement  de  la  forme 

rfit=(U— y)(rfa«H-rfp«). 

Or,  d'après  une  proposition  établie  par  M.  Liouville  (')  et  que  le 
lecteur  retrouvera  aisément  en  appliquant  les  méthodes  dun°443, 
les  seuls  systèmes  orthogonaux  pour  lesquels  l'élément  linéaire 
du  plan  prenne  la  forme  précédente  sont  ceux  qui  sont  formés 
de  deux  familles  de  coniques  homofocales  et  de  leurs  variétés. 
De  là  résulte  une  propriété  de  la  transformation  homographique 
établie  en  premier  lieu  par  M.  Bichelot  (*)  :  Dans  toute  trans- 
formation de  ce  genre,  il  existé  un  système  orthogonal,  et  un 
seul,  qui  demeure  orthogonal  après  la  transformation,  et  ce 
système  est  formé  de  deux  familles  de  coniques  homofocales. 
Au  reste,  cette  proposition  peut  être  démontrée  de  la  manière, 
la  plus  simple  par  la  Géométrie.  Soient,  en  effet,  (S)  et  (S<)  deux 
figures  homographiques  dans  deux  plans  différents.  Soient  À  et  B 
les  points  de  (S)  qui  correspondent  aux  points  à  l'infini  sur  le 
cercle,  Ii  et  J<,  de  (S4)>  Soient  de  même  A<  et  B,  les  points  de 
(Si)  qui  correspondent  aux  points  I  et  J  de  (S).  Les  coniques  (K) 
de  (S)  qui  ont  les  points  À  et  B  pour  foyers  sont  inscrites  dans  le 
quadrilatère  dont  les  sommets  opposés  sont  À,  B  et  I,  J.  Elles 
auront  donc  pour  homologues  dans  (S4)  des  coniques  inscrites  dans 
le  quadrilatère  dont  les  sommets  opposés  sont  J< ,  J<  et  Â| ,  B< ,  c'est- 
à-dire  les  coniques  (K4)  dont  les, foyers  sont  A,  et  B,.  D'ailleurs, 
d'après  le  théorème  de  M.  Tissot,  les  deux  familles  de  courbes  que 
nous  venons  de  définir  dans  chaque  figure  sont  les  seules  qui  con- 
servent leur  orthogonalité  après  la  transformation. 

Ce  raisonnement  s'étend  de  lui-même  à  la  transformation  homo- 
graphique dans  l'espace.  Considérons,  en  effet,  dans  l'espace  deux 
figures  homographiques,  et  soient  À  et  B  les  deux  coniques  qui 
correspondent  au  cercle  C  de  l'infini,  considéré  successivement 
comme  appartenant  à  chacune  des  figures.  Il  est  évident  que  la 
développable  (A,  C)  circonscrite  à  A  et  à  C  correspondra  à  la  dé- 

(•)  LiODTttLi  (J.)»  Sur  quelques  cas  particuliers  où  les  équations  du  mou- 
vement d'un  point  matériel  peuvent  sf intégrer  {Journal  de  LiouvilUj  t.  XI, 
p.  36o;  1846). 

(•)  Richilot,  Ueber  die  ein/àchste  Corrélation  in  zwei  rëumlichen  Gebie- 
ten  (Journal  de  Crelle,  t.  LXX,  p.  137;  1868). 
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veloppable  (C,  B),  circonscrite  à  C  et  à  B.  Par  suite,  au  système 
des  surfaces  du  second  degré  ayant  A  pour  focale  correspondra  le 
système  des  surfaces  de  même  ordre  ayant  B  pour  focale.  Il  est  du 
reste  facile  de  prouver  que  le  système  triple  orthogonal  ainsi 
formé  est  te  seul  qui  demeure  orthogonal  après  la  transformation. 
En  effet,  si  Ton  se  propose  de  déterminer  trois  directions  passant 
par  un  point  et  telles  que  les  trois  directions  correspondantes  soient 
rectangulaires,  cela  revient  à  trouver  un  trièdre  conjugué  à  deux 
cônes  de  même  sommet,  et  le  problème  n'a  qu'une  solution  ('  ).  ' 

604.  Les  méthodes  que  nous  avons  suivies  et  qui  sont  celles  de 
MM.  Beltrami  et  Dini  présentent  en  elles-mêmes' un  grand  intérêt. 
C'est  ce  qui  nous  a  déterminé  à  les  reproduire.  Mais  on  peut 
traiter  aussi  les  questions  précédentes  en  se  plaçant  à  un. point  de 
vue  plus  général,  qui  permet  une  étude  plus  approfondie  et  plus 
complète  des  résultats  que  nous  avons  trouvés.  C'est  ce  que  nous 
allons  montrer  rapidement. 

On  sait  que  tous  les  problèmes  du  calcul  des  variations  dans 
lesquels  il  s'agit  de  trouver  le  maximum  ou  le  minimum  d'une  in- 
tégrale simple 

(35)  Jf(u,vtv')du 

conduisenlà  une  équation  différentielle  du  second  ordre  à  laquelle 
doit  satisfaire  la  fonction  v  et  qui  est 

£-=$)-• 

ou,  en  développant, 

(37)  -r^r  t>'-h   Vi    ^    -*"  ÂT\ -f    =0. 

y  uv i  ov  ôv  ov  Ou       ûv 

Réciproquement,  donnons-nous  a  priori  une  équation  différen- 
tielle quelconque  du  second  ordre 

(38)  *•=•( ii,  i>,p'), 


(')  Darboux  (G.),  Note  sur  un  Mémoire  de  M.  Dini  {Bulletin  des  Sciences 
mathématiques,  t.  I,  p.  383;  1870). 
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et  proposons-nous  de  rechercher  si  elle  donne  la  solution  d'un 
problème  de  calcul  des  variations,  c'est-à-dire  s'il  existe  des  inté- 
grales de  la  forme  (35)  pour  lesquelles  l'équation  différentielle 
(37)  soit  identique  à  l'équation  donnée  (38).  Pour  qu'il  en  soit 
ainsi,  il  sera  nécessaire  et  suffisant  que  la  valeur  de  sf  tirée  de  l'é- 
quation (38)  et  portée  dans  l'équation  (37)  donne  naissance  à  une 
relation  qui  soit  vérifiée  pour  toutes  les  valeurs  de  it,  v,  p7.  On 
trouve  ainsi  la  condition 

qui  est  une  équation  aux  dérivées  partielles  du  second  ordre  à 
laquelle  doit  satisfaire  la  fonction  f(u,  e,  v1)  des  trois  variables  a, 
v,  tA  Comme  cette  équation  admet  toujours  des  solutions,  on  peut 
énoncer  le  résultat  suivant  : 

Étant  donnée  une  équation  différentielle  quelconque  du 
second  ordre,  elle  peut  être  assimilée  d'une  infinité  de  ma- 
nières  différentes  aux  équations  du  même  ordre  qui  se  pré- 
sentent dans  la  recherche  du  maximum  ou  du  minimum  d'une 
intégrale  simple  de  la  forme  (35).  Eh  d'autres  termes,  il 
existe  une  infinité  de  fonctions  /(m,  p,  </)  telles  que  leur  inté- 
grale, prise  entre  deux  points  quelconques  de  l'une  des  courbes 
intégrales  de  V équation  considérée,  soit  maximum  ou  mini- 
mum. 4 

805.  La  détermination  de  la  fonction  /  dépend  de  l'intégration 
de  l'équation  aux  dérivées  partielles  (3g).  Cette  intégration  est 
beaucoup  facilitée  par  les  remarques  suivantes. 

Différentions  l'équation  (39)  par  rapport  à  p7;  nous  aurons 

et  cette  équation  nouvelle,  qui  est  du  troisième  ordre,  se  réduit  au 
premier  si  l'on  prend  comme  inconnue  auxiliaire  la  quantité 

(40  M,   * 
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On  obtient  ainsi  pour  M  l'équation  linéaire 

Cette  équation  définit  ce  que  Jacobi,  généralisant  tme  théorie 
d'Enter,  a  appelé  le  multiplicateur  du  système  d'équations  diffé- 
rentielles ordinaires  (  '  ) 

du      do  _  dv' 
~  ~  "7"  ~~  "f"# 

Nous  aurions  pu  d'ailleurs  déduire  notre  théorie  des  résultats 
que  nous  devons  sur  ce  sujet  à  l'illustre  géomètre;  mais  il  nous  a 
semblé  préférable  de  développer  tous  les  raisonnements  sans  rien 
emprunter  à  la  théorie  du  multiplicateur. 

Pour  obtenir  l'intégrale  générale  de  l'équation  linéaire  (4*),  il 
faudra  intégrer  le  système  d'équations  différentielles  ordinaires 

ià%.  du      d»      dp'      -rfM 

Si  nous  prenons  d'abord  les  équations 

(44)  dç^Jdu,       dv'  =  yduy 

obtenues  en  égalant  les  trois  premiers  rapports,  elles  ne  con- 
tiennent pas  M  .et,  par  suite,  peuvent  être  intégrées  séparément. 
D'ailleurs  l'élimination  de  J  conduit  à  l'équation 


d*ç        I        dç\ 


qui  n'est  autre  que  la  proposée.  Donc  les  intégrales  du  système 

(44)  *ont  les  deux  intégrales  premières 

(45)  \  +<"'"'"'>  =  «• 

de  l'équation  proposée. 
Supposons  qu'on  ait  obtenu  ces  intégrales.  En  égalant  le  pre- 


(')  VorlmumgûA  Qbêr  Dynamik>  Dixième  Leçon. 
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mier  et  le  dernier  des  rapports  (43),  on  aura 

On  peut,  en  tirant  t>,  </  des  équations  (45),  exprimer  3,  en 
fonction  de  u.  L'équation  précédente  prend  alors  la  forme 

-jjj.-t-e(i*,a,p)<*a  =  o. 
Une  quadrature  nous  donnera  une  relation  telle  que 

Y  désignant  une  nouvelle  constante.  Si  Ton  remplace  m  et  (J  par 
leurs  valeurs  (45),  on  aura  la  troisième  intégrale  du  système  (43) 
sous  la  forme 

(46)  M+t(u,P,0=T     ' 

Par  suite,  la  solution  M  la  plus  générale  de  l'équation  (4a)  sera 
déterminée  par  la  formule 

(47)  "W».'^)-'liW 

où  $  désigne  une  fonction  entièrement  arbitraire.  Il  résulte  de  là 
que  te  quotient  de  deux  valeurs  particulières  de  M  sera  né- 
cessairement une  intégrale  première  de  lp équation  proposée. 

La  valeur  de  M  une  fois  obtenue,  on  déterminera  celle  de /au 
moyen  de  l'équation 

qui  s'intègre  par  une  double  quadrature.  Désignons  par/#  une  so- 
lution particulière  quelconque  de  cette  équation  :  la  solution  la 
plus  générale  sera 

\  et  |i  désignant  deux  fonctions  arbitraires  de  a  et  de  p.  Mais,  il 
importe  de  le  remarquer,  cette  valeur  de  /,  qui  satisfait  à  l'é- 
quation (4o)  dont  elle  est  la  solution  la  plus  générale,  ne  vérifiera 
pas  nécessairement  la  véritable  équation  du  problème,  c'est-à-dire 
l'équation  (3g).  On  peut  affirmer  seulement  que  la  valeur  précé- 
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dente  de  /,  substituée  dans  l'équation  (3g),  rendra  son  premier 
membre  égal  à  nne  fonction  de  u  et  de  ?,  paisqne  la  dérivée  de 
ce  premier  membre  par  rapport  à  v>  est  nulle  en  vertu  de  l'équa- 
tion (4o). 

Effectuons  cette  substitution;  en  désignant  par  P#  la  fonction 
de  u  et  de  v  qui  résulte  de  la  substitution  de  /#,  nous  trouverons 
l'équation 

du       àv 

'  Telle  est  l'unique  relation  que  devront  vérifier  les  fonctions  \  p.. 
Soit  1+,  p.#  un  système  de  valeurs  de  \  u,  satisfaisant  m  cette  équa- 
tion, système  que  Ton  pourra  obtenir,  par  exemple,  en  se  donnant 
arbitrairement  X,  et  déterminant  [i#  par  une  quadrature»  Les  va- 
leurs les  plus  générales  de  X,  jx  seront  données  par  les  formules 

6  désignant  une  fonction  quelconque  de  u  et  de  ç.  On  aura  donc 
l'expression  suivante 

<*)  ../»/,+  x.p'+m*g/+.£, 

pour  la  solution  la  plus  générale  de  Féquation  (3g).  La  présence 
de  la  différentielle  exacte 

âç         du 

s'explique  sans  difficulté.  On  sait,  en  effet,  que  cette  différentielle 
n'a  aucun  rôle  à  jouer  et  que  l'on  obtient  la  même  équation  diffé- 
rentielle du  second  ordre  en  cherchant  le  minimum  ou  le  maximum 
de  l'une  ou  l'autre  des  intégrales 


ffdu,     f(fdu  +  d&). 


En  résumé,  on  peut  énoncer  les  résultats  suivants  ; 

Toutes  les  fois  que  Von  pourra  intégrer  une  équation  dif- 
férentielle du  second  ordre,  on   saura  déterminer  par  de 
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simples  quadratures  toutes  les  intégrales 

jf(uf9,v')duf 

telles  que  le  problème  de  calcul  des  variations  qui  leur  cor- 
respond conduise  à  l'équation  différentielle  proposée. 

Si  Von  a  obtenu  par  un  procédé  quelconque  deux  fonctions 

Af%  correspondantes  à  une  même  équation  différentielle,  -rj£t 

jH§  seront  des  solutions  de  i  équation  linéaire  en  M  (4*);  eU 
par  suite,  le  quotient 

sera  une  intégrale  première  de  V équation  différentielle  pro- 
posée ('). 

Nous  allons  maintenant  indiquer  quelques  applications. 

606.  Soit  d'abord  l'équation  du  second  ordre 

(49)  **=o. 

Les  intégrales  du  système  (43)  seront  ici 

p'=«,        p  —  ap'=p,       M  =  y* 

Par  suite,  l'intégrale  générale  de  l'équation  linéaire  en  M  sera 
donnée  par  la  formule 

(50)  M  =  £(p>-up'), 

et  la  fonction /la  plus  générale  définie  par  l'équation  (4 1)  aura  ici 
pour  expression 

/=  i   (p'_  «)£(«,?  — u«)<k  +p,X(afp)-i-iA(i»lp). 


(  »  )  U  résulte  même  des  propositions  de  Jacobi  que,  dans  ce  cas,  on  pourra 
obtenir  par  une  quadrature  l'intégration  complète  de  l'équation  différentielle 
propotée.  Mais  la  proposition  énoncée  dans  le  texte,  et  qui  résulte  immédiate- 
ment des  remarques  précédentes,  suffit  pour  l'objet  actuel  de  nos  recherches. 
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L'équation  (3g)  à  laquelle  /doit  satisfaire  devient 

Si  l'on  y  substitue  la  valeur  précédente  de  /,  on  trouve,  après 
quelques  réductions,  la  condition 

d\      dp  _ 
àï  —  *T  -  °» . 

qui  permet  d'égaler  \  et  p.  aux  dérivées  partielles  d'une  même 
fonction  0.  On  a  ainsi  la  valeur  déGnitive  de  /  sous  la  forme 

(5a)  )=j  (9'-*)g(*,i>-u*)d*  +  Q<>'+^ 

607.  Arrivons  maintenant  à  l'objet  que  nous  avons  en  vue,  et  pro- 
posons-nous d'abord  le  problème  de  M.  Beltrami  :  Trouver  toutes 
les  sur/aces  qui  peuvent  être  représentées  géodésiquement  sur 
le  plan. 

Soient  x  et  y  les  coordonnées  rectilignes  d'un  point  du  plan. 
L'équation  différentielle  des  droites  sera 

(53)  ^=o, 

et  cette  équation  subsisterait  si  Von  faisait  une  transformation 
homographique  quelconque. 

Les  variables  xety  peuvent  encore  être  considérées  comme  les 
coordonnées  curvilignes  du  point  de  la  surface  cherchée  qui  cor- 
respond au  point  du  plan.  Soit  alors 

*»  =  E  «te«-t-  iF  dx  dy  -+■  G  dy* 

l'expression  de  l'élément  linéaire  de  la  surface.  D'après  la  question 
proposée,  il  faudra  que  l'intégrale 


fi/E  +  *Fy+Gy*dx 


soit  rendue  minimum  par  les  courbes  intégrales  de  l'équation  dif- 
férentielle 
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et,  par  suite,  que  là  fonction 


satisfasse  à  l'équation 

(54)  ^  =  *tr'.r-*/). 

Or  on  a 

*L  -  EG  —  F» 

^         (E-+-aF/-hG/*)« 


il  faudra  donc  que  la  fonction 


.* 


E-hiF/-+-G/«  _  (*ll\  * 
<EG-F«)J      ~^ 

dépende  exclusivement  de  y  et  de  ^  —  xy.  Pour  qu'il  en  soit 
ainsi,  il  faut  et  il  suffit,  on  le  reconnaît  aisément,  que  Ton  ait 

E- 

(EG  —  F*)3 


(55)  *- f—  =  *(/,  y  -  xy'\ 


♦  désignant  la  fonction  la  plus  générale^  entière  et  du  second 
degré  par  rapport  aux  variables  y ',  y  —  xy  (  •  ). 

Ordonnons  la  fonction  $  par  rapport  aux  puissances  de  y>  et 
soit 

(56)  ««À-haB/H-C/*,     . 

A,  B,  C  étant  des  fonctions  de  x  et  de  y.  L'équation  (55)  nous 
donnera 

v  F  G 

~i=A'     ~ — tt"8,     ~ — r~r=Cî 


(EG  — F*)»  (EG— F»)*  (EG  —  F»)* 


(•)  Eu  effet,  en  prenant  les  dérivées  troisièmes  des  deux  membres  par  rapport 
a  y't  on  a 

<9"  *  àydy*  ày*  ày  dyl 

et  comme  les  trois  variables  y',  y,  —  xy'  et  x  sont  indépendantes,  cette  équation 
né  peut  avoir  lieu  que  si  toutes  les  dérivées  troisièmes  de  <t>  sont  nulles,  ce  qui 
entraîne  le  résultat  donné  dans  le  texte. 
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et  de  là  on  déduit 

(EG  —  P*H=:AC-BS 
À  R  C 

E==(AC-b«>«'     Fs=(înr^P5î'     Gm(Aû-ét)t- 

Par  suite  la  valeur  de/  sera 


(57)  -f AC-Ô»      V 

et  l'on  pourra  vérifier  que  cette  valeur  satisfait  effectivement  à 
l'équation  du  problème,  qui  est  l'équation  (Si)  où  Ton  remplace- 
rait u  et  t>  par  x  et  y. 
Posons 

W  sera  une  fonction  homogène  et  du  second  degré  des  trois  va- 
riables dont  elle  dépend,  et  Ton  aura,  pour  l'élément  linéaire  de 
la  surface  cherchée,  l'expression 

(58)  v(dx%dyydx-*dy) 

l**'  M  -  (AC  — B*)« 

On  peut  interpréter  comme  il  suit  les  résultats  obtenus. 
Les  lignes  de  longueur  nulle  de  la  surface  sont  définies  par 
l'équation  différentielle 

*(y»r— */)=<>» 

qui  est  une  équation  de  Glgiraut  et  qu'on  intégrera  en  supposant 
y  constante.  Dans  le  plan,  y  et  y  —  xy  peuvent  être  considérées 
comme  les  coordonnées  d'une  droite  dont  le  coefficient  angulaire 
serait^.  L'équation  précédente  définît  donc,  en  coordonnées  tan-' 
gentielles,  une  conique  quelconque  et  le  dénominateur  AC  —  B* 
égalé  à  zéro  donnera  l'équation  en  coordonnées  ponctuelles  de  la 
même  conique.  Il  suit  de  là  que  les  lignes  de  longueur  nulle  de  la 
surface  correspondent,  dans  le  plan,  aux  droites  qui  sont  tangentes 
à  cette  conique. 

Nous  avons  déjà  rappelé  que  l'équation  (53)  se  conserve  lors- 
qu'on effectue  une  transformation  hompgraphique.  En  s'appuyant 
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sur  cette  remarquable  propriété,  on  peut  classer  trèf  simplement 
les  résultats  obtenus  : 

i#  Si  la  fonction  *  se  décompose  en  deux  facteurs,  la  conique 
se  réduit  à  deux  points,  nécessairement  distincts  puisque  l'élément 
linéaire  ne  peut  être  un  carré  parfait.  Amenons,  par  une  homo- 
graphie, ces  deux  points  à  coïncider  avec  les  deux  points  à  l'infini 
sur  le  cercle.  On  aura  alors 

t*>  *  =  !+/», 

et  la  forme  correspondante  de  l'élément  linéaire  sera 

(60)  ds*=dx*  +  dy*. 

La  surface  obtenue  sera  plane  ou  développable. 

a°  Si  la  fonction  ♦  est  indécomposable,  on  peut  toujours  la 
ramener  par  une  transformation  homographique,  et  même  d'une 
infinité  de  manières,  à  la  forme 

(61)  ♦  =  a*(i+/*)±(.r -*/)i, 

ce  qui  revient  à  supposer  que  la  conique  est  un  cercle,  réel  ou 
imaginaire,  concentrique  à  l'origine.  On  trouve  alors 

(«1)  dt._"Hdx*  +  <fy*)±(xdy-y<ixr 

Ces  formes  de  l'élément  linéaire  sont  identiques,  aux  notations 
près,  à  celles  que  nous  avons  déjà  obtenues  plus  haut,  au  n°509. 
Nous  reviendrons  d'ailleurs  sur  ce  sujet  lorsque  nous  nous  occu- 
perons de  la  Géométrie  non  euclidienne  et  des  surfaces  à  courbure 
constante. 

606.  Considérons  maintenant  le  problème  de  M.  Dini  et  pro-i 

posons-nous,  d'une  manière  générale,  de  trouver  deux  surfaces 

qui  puissent  être  représentées  géodesiquement  l'une  sur  l'autre. 

Soient 

<*#«  =  Edu*  -f-  *F  du  dv  -+-  G  <&*, 

d$\  »  Ei  du*  -+-  aFt  du  dv  h-  Gt  dv* 
les  éléments  linéaires  de  ces  deux  surfaces.  Si  l'on  pose 


/1  =  V%-4-2K,i>'H-G,0'*, 
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on  peut  dire  que  la  même  équation  différentielle  définit  les  courbes 
pour  lesquelles  l'une  ou  l'autre  des  deux  intégrales 


ffdu,    ffxdu 


est  miniln um.  Par  conséquent,  d'après  la  proposition  établie  plus 
haut,  cette  équation  différentielle,  qui  est  celle  des  lignes  géode- 
siques  de  la  première  surface,  devra  admettre  l'intégrale  première 

àv*     dv* 

En  faisant  le  calcul,  on  trouve 

EG-F»    /E.  +  aF^^-G,^^ 
ElG,-Fîl  Bn-aFv'H.Gv'»  )  =  co""' 

ou,  en  élevant  les  deux  membres  à  la  puissance  j> 

/  EG-F»  \*  E.-t-aFtP'-t-G.o'»  _  ^^ 
U.G.-FîJ     É-eaF^+Gp'*    -contt' 

On  peut  mettre  cette  équation  sous  la  forme 
/**x       /  EG  — F»  X*/--  du*        „  du  dp      n  dt>*\ 

qui  donne  immédiatement  le  résultat  suivant  : 

Si  une  sur/ace  peut  être  représentée  géodes  iquement  sur 
une  autre  surface,  V équation  différentielle  de  ses  lignes  géo- 
désiques  doit  admettre  une  intégrale  première  homogène  et 

du  second  degré  par  rapport  à  -j-  >  t-  • 

609.  Nous  sommes  ainsi  ramené  à  un  problème  que  nous  avons 
traité  dans  le  Chapitre  précédent;  et  il  n'est  pas  difficile  de  re- 
connaître que  la  condition  précédente,  qui  est  nécessaire,  est  aussi 
suffisante. 

En  effet,  elle  ne  peut  être  remplie,  nous  l'avons  vu,  que  dans 
les  deux  cas  suivants  : 

i°  L'élément  linéaire  est  réductible  à  la  forme  de  Liouville 

(64)  <**=  (U  -  V)(U?  rfi*«  +  V?  dp»). 
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Alors  l'équation  des  lignes  géodésiques  est 

XT=â~a~V 

et,  en  résolvant  par  rapport  à  la  constante  a,  on  a  l'intégrale  pre- 
mière du  second  degré 

(65)  <U_V)U?V^  +  VÎU^=; 

I 

qui  est  bien  de  la  forme  (63).  En  identifiant  les  premiers  membres 
des  deux  équations,  on  obtient  les  relations 

F,c=o, 

d'où  l'on  déduit 

La  seconde  surface  aura  donc  pour  élément  linéaire 

ce  qui  s'accorde  bien  avec  les  résultats  obtenus  au  n°  601 .  L'élé- 
ment linéaire  avec  deux  constantes ,  donné  paf  la  formule  (34), 
correspond  à  la  forme  plus  générale 

m^-HA)  =  m(U-.V)[uî(V^A)^  +  vî(U4.A)g], 

que  Ton  peut  donner  à  l'intégrale  du  second  degré  (65). 

a°  11  y  a  encore  une  intégrale  du  second  degré  quand  l'élément 
linéaire  est  de  la  forme 

(67)  dst^Hxr+Y^dxdy, 

donnée  au  n°  594.  L'équation  des  ligues  géodésiques  admet  alors 
l'intégrale  première 

dx 
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On  peut  l'écrire  sous  la  forme 

_9  =  a(,Y_Y|)^j:_(xv.Y,).^, 

i|ui  est  bien  du  second  degré  par  rapport  aux  dérivées  -57'  ~£° 

En  appliquant  la  même  méthode  que  dans  le  cas  précédent,  on 
obtiendra  l'élément  linéaire  ds%  de  la  surface  correspondante  par 
la  formule 


((*) 


€**{  =  *(*  Y    h\t)—j*--y -.  dy*. 


Ce  cas  exceptionnel  a  été  signalé,  nous  l'avons  déjà  dit,  par 
M.  Lie.  Il  échappe  à  la  méthode  de  M.  Dini,  parce  que  la  corres- 
pondance établie  entre  les  deux  surfaces  est  telle  que  le  théorème 
de  M.  Tissot  cesse  d'être  applicable.  Nous  rencontrons  ici,  en 
effet,  le  cas  d'exception  que  nous  avons  signalé,  où  une  des  deux 
familles  de  lignes  de  longueur  nulle  de  la  première  surface  admet 
pour  homologue  une  famille  de  lignes  de  longueur  nulle  de  la 
seconde.  La  correspondance  étant  imaginaire,  nous  nous  conten- 
terons des  indications  précédentes. 


D.—  fil. 
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CHAPITRE  1Y. 

INTÉGRALES    HOMOGENES    DE    DEGRÉ    SUPÉRIEUR    ET    INTÉGRALES 
d'une   FORME   DÉTERMINÉE. 

Division  des  intégrales  en  classes  d'après  le  nombre  de  leurs  facteurs  linéaires 
distincts.  —  Équations  aux  dérivée*  partielles  par  lesquelles  on  exprime  qu/il 
y  a  une  intégrale  d'une  forme  déterminée.  —  Application  au  cas  où  l'élément 
linéaire  est  exprimé  au  moyen  do  coordonnées  symétriques.  —  Équations  gé- 
nérales. —  Première  application;  intégrale  fractionnaire  dont  les  deux  termes 
sont  linéaires  par  rapport  à  p  et  k  q\  la  valeur  correspondante  de  X  est  l'inté- 
grale générale  de  l'équation  E  f  -t  -  J;  les  solutions  homogènes  de  cette  équa- 
tion fournissent  l'élément  linéaire  de  certaines  surfaces  spirales  que  l'on  peut 
déterminer  par  des  quadratures.  -<-  Intégrale  à  deux  facteurs  distincts;  première 
méthode.  —  Un  cas  particulier  de  l'intégrale  A  trois  facteurs.  —  Intégrale  à 
deux  facteurs  distincts  ;  réduction  du  problème  a  l'intégration  d'une  équation 
linéaire  qui  admet  un  nombre  illimité  de  solutions  homogènes. 


610.  Après  avoir  fait  une  étude  approfondie  du  cas  où  le  pro- 
blème des  lignes  géodésiques  admet  des  intégrales  du  premier  et 
du  second  degré,  nous'  allons  indiquer  les  résultats  obtenus  par 
Bour  et  les  géomètres  qui  l'ont  suivi  en  ce  qui  concerne  les  inté- 
grales de  degré  supérieur.  Dans  le  Mémoire  que  nous  avons  cité 
plus  haut,  Bour  avait  considéré  les  intégrales  entières  et  les  avait 
classées  d'après  leur  degré.  M.  Bonnet,  dans  des  recherches  restées 
inédites,  a  considéré,  le  premier,  des  intégrales  fractionnaires  ('). 


(')  L'éminent  géomètre  a  exposé  ces  recherches  dans  un  Cours  fait  à  la  Sor- 
bonne  vers  1873.  Considérant,  en  premier  lieu,  le  cas  où  il  existe  une  intégrale 
fractionnaire  dont  les  deux  termes  sont  du  premier  degré  par  rapport  a  p  et  à  g, 
il  a  montré  que,  dans  ce  cas,  on  peut  déterminer  la  valeur  la  plus  générale  de  X 
(l'élément  linéaire  étant  défini  par  la  formule  ds*  —  b\dxdy)  et  qu'il  existe 
même  certaines  valeurs  particulières  de  X  pour  lesquelles  on  peut  obtenir  des  sur- 
faces admettant  cet  élément  linéaire.  Nous  démontrerons  plus  loin  ces  résultats 
par  une  méthode  nouvelle.  M.  O.  Bonnet  a  dit  aussi  quelques  mots  du  cas  où  il 
existe  une  intégrale  du  troisième  degré  admettant  un  facteur  double. 
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Enfin,  dans  une  série  de  Communications  insérées  en  1877  au 
tome  LXXXV  des  Comptes  rendus,  M.  Maurice  Lévy  a  mis  en 
évidence  ce  fait  intéressant  qu'au  lieu  de  classer  les  intégrales 
homogènes  <p(/>,  q,  tt,  v)  d'après  leur  degré  par  rapport  à  p  et  à  q, 
il  vaut  mieux  les  classer  d'après  le  nombre  des  facteurs  linéaires 
distincts  dans  lesquels  on  peut  les  décomposer;  c'est-à-dire  que, 
si  Ton  pose 

(1)  <p(/>,  q,  a,  \>)  =  8(a,  i> )  JJ(/>  —  «/?)*•» 

il  conviendra  de  réunir  dans  une  même  recherche  toutes  les  inté- 
grales pour  lesquelles  le  nombre  n  des  facteurs  est  le  même,  les 
exposants  constants  ot<  pouvant  d'ailleurs  changer  quand  on  passe 
d'une  des  intégrales  à  une  autre  de  la  même  classe.  Comme  il  est 
permis  de  donner  à  ces  exposants  des  valeurs  négatives,  la  re- 
cherche ainsi  entendue  comprendra  les  intégrales  fractionnaires 
aussi  bien  que  les  intégrales  entières  ;  et,  de  plus,  si  les  intégrales 
sont  entières,  leur  degré  pourra  prendre  des  valeurs  quelconques 
sans  que  le  nombre  de  leurs  facteurs  linéaires  distincts  soit  changé. 

611.  Nous  commencerons  en  indiquant  une  forme  remarquable 
que  Ton  peut  donner  aux  intégrales  cherchées.  Nous  avons  vu        , 
(nA  390)  qu'elles  doivent  vérifier  identiquement  l'équation 

(a)  (A,<p)  =  o. 

Or  si  l'on  pose,  pour  abréger, 

^/=/>  — a/y, 
on  a 


o)  ?=»n^' 


1=1 


et  un  calcul  facile  permet  de  mettre  l'équation  de  condition  sous 
la  forme 

(4)  (A,^)=|(A,e)^22i2(A,^)  =  o. 

Tous  les  termes  du  second  membre  contiennent  en  évidence  le 
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facteur  zf,  excepté  le  suivant 

qui  parait  contenir  le  facteur  5/  seulement  à  la  puissance  a,-  —  i .  11 
faudra  donc,  pour  que  F  équation  soit  vérifiée,  que  l'expression 
(A,  z<),  qui  est  du  second  degré  par  rapport  kp  et  à  q}  soit  divi- 
sible par  le  facteur  £<-  et,  par  suite,  que  Ton  ait . 

(A,*/)=o, 

lorsque  p  elq  satisferont  à  l'équation 

Zi=p  —  adq.  =  o. 

Cette  condition  s'interprète  aisément  :  elle  indique  que  Ton 
peut  trouver  une  fonction  G,-,  solution  commune  des  deux  équations 

AO  =  const.,         —  =  a/  -r-  • 
du  àv 

En  multipliant  cette  fonction  par  un  facteur  constant  conve- 
nable, on  peut  toujours  supposer  qu'elle  est  solution  de  l'une  des 

équations 

AO  =  i         ou         Aô  =  o, 

et,  si  Ton  désigne  ses  dérivées  par  /><  et  qif  on  aura 

Remplaçant  ai  par  celte  valeur  dans  l'expression  de  <p,  on  re- 
connaît qu'on  peut  donner  aux  intégrales  cherchées  la  forme  sui- 
vante 

i  =  /t 

#  =  i 

où  pij  qi  désignent  les  dérivées  d'une  fonction  0/,  solution  particu- 
lière de  l'une  des  équations 

(6)  A0<=i        ou        A0/  =  o. 

Cette  expression,  que  nous  adopterons  dans  la  suite,  simplifie 
beaucoup  les  calculs.  Il  résulte  de  la  formule  (4)  que,  dans  tous 
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les  cas,  l'équation  de  condition 

(7)  (A,?)  =  o 

se  ramène  alors  à  une  équation  homogène  el  du  premier  degré  par 
rapport  à  p  et  à  q.  En  égalant  à  zéro  les  coefficients  de  p  et  de  q> 
on  aura  donc  seulement  deux  équations  de  condition.  Si  Ton 
ajoute  à  ces  deux  équations  les  n  relations  (6),  on  aura  exprimé 
toutes  les  conditions  du  problème  et  écrit  toutes  les  conditions 
qui  doivent  être  vérifiées  par  les  fonctions/,  0/  et  les  coefficients 
E,  F,  G  de  l'élément  linéaire. 

612.  Pour  développer  les  calculs,  supposons  que  Ton  ait  choisi 
des  coordonnées  symétriques.  L'élément  linéaire, aura  pour  ex- 
pression 

(8)  ds*=4\dxdy; 
M'équation  à  intégrer  deviendra 

(9)  />?  =  >, 
et  (f  prendra  la  forme  suivante 

(io)        >  =/(*,  y)p*q$(pqx  —  qpt)m*  •  •  •  (pqt—fPkV*. 
Les  équations  (6)  deviendront  ici 
(n)  />i?î=/>t?t=..=/>*?*  =  X. 

L'équation  (7)  deviendra,  de  même, 

pi    àx         Aà    'pqt-qpi}       ql    ày         Aà     ' pql-qpi\ 

IP      **P9i-qPi\     àx  [q      jiàpqt  —  qpt]     dy 

Effectuons  les  réductions  en  tenant  compte  des  équations  (11) 
et  de  leurs  dérivées;  nous  trouverons 

En  égalant  à  zéro  les  coefficients  de  p  et  de  qy  on  est.conduit 
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aux  deux  équations 

àloef        dlogX      v?  &*/#•/ 
_*£  -ha— -b—  4-->.-J-l  =  o, 

que  Ton  peut  intégrer  immédiatement  et  remplacer  par  les  sui- 
vantes 

où  X  et  Y  désignent  des  fonctions  arbitraires  dépendant  respecti- 
vement de  x  et  de  y\  et  il  ne  reste  plus  qu'à  trouver  les  solutions 
les  plus  générales  du  système  des  équations  (n)  et  (12).  On  a 
ainsi  k-\-x  équations  contenant  k-\-i  fonctions  inconnues  :  /,  X  et 
les  k  fonctions  0«. 

Posons  ' 

(  $'  =  mj-h.  ..-H/n*H-p— •  a. 

Nous  allons  montrer  que  Ton  peut,  en  choisissant  convenable- 
ment les  coordonnées  symétriques,  réduire  à  l'unité  la  fonction  X 
si  la  somme  s  n'est  pas  nulle,  et  la  fonction  Y  s'il  en  est  de  même 
de  la  somme  $'. 

Supposons,  en  effet,  que  Ton  change  la  coordonnée  x  et  qu'on 
la  remplace  par  une  fonction  de  x 

(i4)  *,  =  <p(a?). 

Il  faudra  remplacer  \  par  \<f'(x)f  p  p*rp<f'(x)}  pi  par  pi<f'(x), 
et,  par  suite, /par /[ç/(x)]~,~P,  afin  que  l'expression  dé  <p  définie 
par  la  formule  (10)  ne  soit  pas  changée.  La  première  des  équa- 
tions (12)  ne  sera  pas  altérée,  mais  la  seconde  sera  remplacée 
par  une  équation  toute  semblable  où  figurerait  dans  le  second 
membre,  à  la  place  de  X,  la  nouvelle  fonction 

05)  X,=Xrf(^]'=x(g)'. 

Toutes  les  fois  que  5  ne  sera  pas  nul,  il  est  clair  que  l'on  pourra 
cnoisir  pour  xK  une  fonction  de  x  telle  que  la  nouvelle  valeur  X, 


INTÉGRALES    HOMOGÈNES    DE    DEGRE    SUPÉRIEUR.  71 

de  X  se  réduise  à  l'unité.  On  démontrera  de  même  que,  si  s'  n'est 
pas  nul,  on  peut  réduire  Y  à  l'unité. 

Si  la  somme  è  est  nulle,  la  fonction  X  demeure  toujours  la 
même;  mais  le  changement  de  variable  permet,  si  elle  n'est  pas 
constante,  de  la  réduire  à  le\\e  forme  que  l'on  voudra,  par  exemple 

à  x  ou  à  -•  Nous  aurons  à  faire  usage  de  cette  remarque  au  nu- 
méro suivant. 

Nous  ne  poursuivrons  pas  davantage  l'étude  de  la  méthode 
générale,  et  nous  nous  attacherons  de  préférence  aux  exemples 
particuliers  suivants,  dans  lesquels  on  peut  achever  les  inté- 
grations. 

« 

613-  Supposons  d'abord  que  l'on  prenne 

(16)  k  =  2,       «  =  p  =  o,       mt  r=  —  mi  =  1 . 
On  aura 

(17)  T«/tti±JEL. 

L'intégrale  <p  est  fractionnaire  et  linéaire.  C'est  le  cas  considéré 
par  M.  O.  Bonnet.  Les  équations  (ia)  deviennent  alors 

(i«)  /£=Y,       /*■'  =X. 

P%  q% 

Elles  donnent,  par  suite, 

//«  =  XY,  X  =/>,^,, 

Si  les  fonctions  X  et  Y  s$  réduisent  l'une  et  Vautre  a  des  con- 
stantes, on  reconnaîtra  aisément  que  la  surfaoe  est  développable. 
Écartons  ce  cas  exceptionnel;  il  n'y  aura  à  examiner  que  les  deux 
hypothèses  suivantes  : 

i°  Une  seule  des  fonctions,  X  par  exemple,  se  réduit  à  une 
constante,  l'autre  dépendant  réellement  de  y.  Ce  fait  exceptionnel 
ne  peut  se  présenter  que  pour  des  surfaces  imaginaires..  Un  calcul 
que  nous  omettons  conduit  aux  surfaces,   déjà  considérées  •  au 
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n°  594,  dont  l'élément  linéaire  est  réductible  à  la  forme 

L'intégrale  linéaire  et  fractionnaire  correspondante  à  cette  forme 
n'est  antre  que  l'intégrale  (aa)  du  n°  594  dont  le  premier  membre 

serait  divisé  par  ^  •  On  trouve  ainsi 


ou,  plus  généralement, 


_  \p  —  aYg  •*- m'? 

»  ^  ~~  \p  —  %\q  -f-  mq  ' 

m,  ml  désignait  des  constantes  quelconques. 

a*  Si  X  et  Y  sont  de  véritables  fonctions,  et  non  plus  des  con- 
stantes, on  pourra  toujours,  en  choisissant  convenablement  les 
coordonnées  symétriques,  lés  réduire  aux  formes  suivantes 

(ao)  X  =  ±,         Y  =  i. 

x  y 

On  aura  alors 

(ai)  P***P*y$>    ,     qt  =  qx^Z> 

L'élimination  de  Q3  nous  conduira  à  l'équation 

dont  le  développement  donne 

(aa)  *i(*  —  y)—  ^pt  -+■'  5^1  =  o. 

Nous  retrouvons   l'équation   E(-,  -J   dont  nous  avons  déjà 

donné  l'intégrale  au  Chapitre  III  du  Livre  IV  [II,  p.  69]. 

Si  l'on  substitue  les  valeurs  de  /,  p2  et  q^  dans  l'intégrale  (17), 

elle  devient 

=     P9i  —  9Pi     , 
t      pqxx-qpxy 
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Si  Ton  tire/?  el  q  des  équations 
où  C  désigne  une  constante,  on  aura 

Si  donc  on  pose 

l'équation  des  géodésiques  sera 

Tout  se  ramène,  on  le  voit,  à  l'intégration  de  F  équation  (aa). 

614.  L'intégrale  générale  de  cette  équation  est  de  forme  très 
compliquée;  mais  nous  avons  indiqué  les  moyens  d'obtenir  un 
nombre  illimité  d'intégrales  particulières  très  simples. 

Par  exemple,  les  intégrales  homogènes  de  tous  les  degrés, 
définies  au  n°  347  [II,  p.  57],  peuvent  être  utilisées  et  conduisent 
à  des  éléments  linéaires  pour  lesquels  X  est  une  fonction  homogène 
de  x  et  dé  y.  Ces  intégrales  homogènes  offrent  de  l'intérêt  parce 
qu'on  peut  alors  déterminer  non  seulement  l'élément  linéaire,  mais 
aussi  certaines  surfaces  qui  admettent  cet  élément  linéaire. 

Cela  résulte  du  théorème  suivant  : 

Toutes  les  fois  que,  dans  Vêlement  linéaire  défini  par  la 

formule 

ds*  =  É  c*a*H-  a  F  du  <!ç  -+-  G  di>*, 

E,  F,  G  sont  des  fonctions  homogènes  du  même  degré  m,  cet 
élément  linéaire  convient  à  une  infinité  de  surfaces  que  l'on 
pourra  déterminer  par  des  quadratures.  Ce  sont  des  surfaces 
spirales  [I,  p.  107]  si  m  est  différent  de  —  a,  et  des  hélicoïdes 
ou  des  surfaces  de  révolution  si  m  =  —  a. 

Si  l'on  fait,  en  effet,  la  substitution 
(a3)  u  =  e",       £=«•', 
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l'élément  linéaire  prend  la  forme 

(*4)  d*  =  ef*+î^[ A  du'*  +  aB  du'dv'.+  C <*>'»], 

où  À,  B,  C  sont  des  fonctions  de  u',  et  qdi  conduira  aisément  au 
théorème  précédent  si  on  la  rapproche  des  résultats  donnés  au 
Livre  I,  Chapitre  IX  [I,  p.  109]. 

613.  Envisageons  maintenant  le  cas  plus  général  caractérisé 
par  les  hypothèses  suivantes 

(*5)  «  =  p  =  mj=  »t4  =  ...=s  o, 

?n<  et  m*  étant  quelconques.  En  élevant  l'intégrale  à  une  puissance 
convenable,  on  ramènera  m,  à  l'unité.  Nous  poserons,  pour  la 
commodité  des  calculs, 

/Wf  =  1  m  —  1 . 

Les  sommes  s  et  j7,  définies  par  lés  formules  (i3),  ne  seront  pas 
nulles  ici  et  l'on  pourra,  par  suite,,  réduire  X  et  Y  à  l'unité.  Les 
deux  équations  (1  a)  nous  donneront  alors 

(26)  fptpy*-)****    /tfifp-1^- 

On  tire  de  là  en  multipliant 
et,  par  suite, 

ou,  en  remplaçant  \  par  sa  valeur p^q^ 

(a7)  pi  =  pl':m9'ï,      ?i=/>;*?i-'"; 

et  il  suffira  d'écrire  que  l'expression 

Pt~m9?  dx  'hPT9im  *h' 

est  une  différentielle  exacte  pour  obtenir  l'équation  aux  dérivées 
partielles 

à  laquelle  devra  satisfaire  6t.  Une  transformation  bien  connue  de 
Legendre  ramènerait  cette  équation  à  là  forme  linéaire;  mais  nous 
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allons  revenir  plus  loin,  par  une  autre  méthode,  sur  le  cas  des 
deux  facteurs  distincts.  Remarquons  seulement  que,  pour  m  =  i, 
on  trouve  l'équation 

qui  correspond  aux  intégrales  du  second  degré. 

616.  Voici  encore  une  autre- hypothèse  dans  laquelle  on  peut 
obtenir  la  détermination  effective  de  la  valeur  de  X.  Supposons 
que  le  nombre  A:  des  fonctions  0/  se  réduise  à  l'unité,  mais  que  les 
exposants  a  et  (î  ne  soient  pas  nuls.  On  pourra,  en  élevant  ç~à  une 
puissance  convenable  et  en  la  multipliant  par  une  puissance  de 

£rLf  ramener  les  valeurs  de  a,  fi,  m%  à  satisfaire  aux  conditions 

(*9)  «=— Pi        m,  =  i. 

On  aura  ici 

et,  par  conséquent,  si  la  valeur  absolue  de  a  n'est  pas  égale  à-  ('), 

on  pourra  remplacer  par  l'unité  les  deux  fonctions  X,  Y  qui  figu- 
rent dans  les  deux  équations  (ta).  On  aura  ainsi 


(3o) 

/**/>!  =  1»            A~*f  1  =  « 

ce  qui  donne 

(3i) 

/■-{ 

et,  par  suite, 

(3a) 

1          «                                                        f-L.« 

En  exprimant  que  p%  et  qs  sont  les  dérivées  d'une  même  fonc- 
tion, on  obtient  pour  \  l'équation  linéaire 


(')  L' hypothèse  a=rfc  -  ae  pourrait  conduire  qu'à  des  surface  imagiûaïres- 
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dont  l'intégrale  générale  est  donnée  parla  formule 

(33).  (i  +  m))iV  +  (i-  ia)V-**  =  <p(X). 

Telle  est  la  relation,  qui  fera  connaître  X.  L'élément  linéaire 
correspondant  pourra  convenir  à  des  surfaces  réelles  si  a  est  pure- 
ment imaginaire  et  si  cp(X)  désigne  une  fonction  réelle. 

617.  Nous  allons  maintenant  revenir  aux  intégrales  à  deux  fac- 
teurs distincts  pour  les  traiter  par  une  méthode  plus  simple. 
Soit 

(34)  ?  =/K>)(/>7i-  qpùm(pqt—  qptY1 

une  telle  intégrale,  écrite  avec  des.  variables  tout  à  fait  quel- 
conques. Si  l'on  rapporte  la  surface  aux  deux  familles  de  courbes 

coordonnées 

8i  =  const.,        6,  =  const., 

l'intégrale  considérée  se  ramènera  à  la  forme  simple 

(35)  *  =  *Y« 

ou  h  désigne  une  fonction  inconnue  de  u  et  de  p.  D'ailleurs  les 
deux  familles  coordonnées  étant  formées  de  courbes  parallèles, 
l'élément  linéaire  de  la  surface  aura  pour  expression  (h°  827)^ 

(36)  cw*= 7—: • 

On  aura  ici 

(37)  *b  =zp*+qt-r-  2pq  coaa. 
Posons 

(38)  cos«  =  X, 
et  écrivons  l'équation  de  condition 

(A,  ©)  =  o; 

nous  serons  conduits  aux  deux  relations 

I~dh  ^  .d\       dh 

**  +  hdH  ^dï=°> 

.dh  .d\      dh  ' 

du  du       dv         ' 
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qui  détermineront  à  la  fois  Xet  /t.  Comme  la  première  s'écrit 


*<">■ 

dh 

5  55' 

1 

on  y  satisfera  en 

prenant 

(4o) 

XA 

h  = 

9  désignant  une  fonction  auxiliaire 
On  a  donc 

.        dû 

x  -  *r' 

A  = 

et,  eu  portant  ces  valeurs  de  h  et  de  )%  dans  là  seconde  équation, 
on  trouve 

Effectuons  la  substitution  de  Legendre  et  posons 

dv  ai  &t  àa 

du  •*       àv  du         àv 

s,  considérée  comme  fonction  de  a;  et  de  y,  sera  définie  par  l'é- 
quation 

(4a)  /(r  -f-ml)  4-  x(i  -h  m)*  =  o, 

qui  est  linéaire  et  beaucoup  plus  simple  de  toute  manière  que 
celle  du  n*M5, 

On  aperçoit  immédiatement  une  infinité  de  solutions  homogènes 
de  cette  équation  - 

ma?1- y*,    &xy*~(i-¥"im)x*t     ..., 
et,  d'une  manière  tout  à  fait  générale; 

F  désignant  la  série  hypergéométrique  de  Gauss  ou  toute  autre 
solution  de  l'équation  du  second  ordre  à  laquelle  satisfait  cette 
série.  Il  sera  donc  aisé,  si  Ton  suit  les  règles  employées  en  Physique 
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mathématique,  de  former  des  séries  ou  des  intégrales  définies  i 
tisfaisant  à  l'équation  et  contenant  des  constantes  ou  des  fonctions 
arbitraires. 

618.  On.  pourrait  aussi  essayer  d'appliquer  à  l'équation  (4a)  les 
méthodes  exposées  dans  le  Livre  IV;  mais,  pour  cela,  il  faudrait 
commencer  par  la  ramener  à  la  forme  normale  en  intégrant  l'é- 
quation différentielle  des  caractéristiques.  Cette  intégration  est 
possible,  mais  elle  parait  conduire  à  un  résultat  compliqué.  - 

Si  l'on  pose 

(43)  x'=x/m+yt       /=xfîn—y, 

l'équation  prend  une  forme  un  peu  plus  simple. 
Elle  devient. 

[(3m  +  i)f  +  (i-m)y]r'-[(3w-fi)/+('~w)*'K  =  0' 

Dans  le  cas  où  l'on  a 

i 

elle  se  réduit  à  la  suivante 

(44)  /'*'-  *'*'=■  o. 

Les  équations  des  caractéristiques  sont  alors 

»  »        i 

y'*±:  x'*  —  const. 
Posons 

*'*-/*=  pi 
l'équation  prendra  la  forme  nouvelle 

à*  dp  à%  dp 

où  m  et  n  sont  des  fonctions  à  déterminer.  On  obtient  leurs  va- 
leurs rapidement  en  employant  l'artifice  suivant.  L'équation  (44) 
admet  évidemment  les  deux  solutions 

.^y..t±l,     -y-(=f*)f. 

Exprimant  que  ces  solutions  appartiennent  à  la  nouvelle  équa- 
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tion,  on  trouve  les  deux  relations 

m  -h  n  =x>,        4-  £  =  (  m  —  n)(a  —  p), 
d'où  Ton  déduil 

et  l'équation  devient 

C'est  l'équation  Er-f  i J,  qui  rentre  dans  celles  que  nous  avons 

étudiées  et  intégrées  [II,  p.  54]. 
L'intégrale  correspondante    ' 

A   •} 

peut,  par  une  élévation  à  la  puissance  —  3,  être  remplacée  par 
une  autre 

«6)  *  «  k-*Pq\ 

qui  sera  entière  et  du  quatrième  degré,  mais  aura  un  facteur 
triple.  Ainsi  nous  savons  déterminer  complètement  la  forme  de 
l'élément  linéaire  qui  correspond  à  ce  cas  spécial  de  l'intégrale 
homogène  du  quatrième  degré. 

619.  Les  recherches  précédentes  admettent  pour  point  de 
départ  la  classification  des  intégrales  que  nous  avons  donnée  au 
n*  610,  d'après  Bout,  MM.  O.  Bonnet  et  Maurice  Lévy.  Mais,  au 
lieu  de  séparer  les  intégrales  d'après  leur  degré  ou  le  nombre  de 
leurs  facteurs  distincts,  on  peut  se  demander  s'il  en  existe  d'une 
forme  déterminée,  s'il  y  en  a,  par  exemple,  qui  ne  contiennent  pas 
quelques-unes  des  variables  uy  vy  p,  q.  En  nous  plaçant  à  ce  point 
de  vue,  nous  avons  été  conduit  aux  deux  résultats  suivants,  qui 
nous  paraissent  nouveaux  et  que  nous  allons  présenter  d'une  ma- 
nière synthétique. 

Si  l'on  pose,  pour  abréger, 

P  _  F1  V 

M7>  e=ÉG-F*'        f=EÙ-\tt>        *=Ë6-F»' 
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l'équation  qu'il  s'agit  d'intégrer  sera 
(4*)  AS  =  ep*  -f-  xfpq  -+-  gq*  =  i . 

Supposons  que  e,  /,  g  aient  les  valeurs  suivantes 

Ie  =  au  -Ï7  bv  •+-  c, 
/=  a'u  +6V  +  c', 
g=*  a'u-\-b'v-+>  c9y 

qui  sont  linéaires  par  rapport  à  u  et  à  v\  on  reconnaîtra  aisément 

qu'il  existe  une  intégrale  <p  ne  dépendant  que  de  p  et  de  q. 

En  effet,  si  Ton  suppose  f  indépendante  de  u  et  de  t>,  l'équation 

de  condition 

(A,  <?)  =  o 
nous  donne  simplement 

^-(api+ïa'pq  n-a'^*)-f-  -r±- (6p*-h  a6'/>£ -4*6*y*)  =  o. 

Les  coefficients  ne  contenant  ni  u  ni  <?,  il  existe  bien  une  fonc- 
tion <p  qui  satisfait  à  cette  équation  aux  dérivées  partielles.  Pour  la 
déterminer,  il  faudra  intégrer  l'équation  homogène 

dp(bp*+  ib'pq  -+-  b'q*)  —  dq(ap*-h*a'pq  -+-a"qt)  =  o. 

Par  exemple,  on  pourra  prendre 

..  __  /*(fy>8-f-  2b' pq  -+•  b'q*)  dp  —  (  ap*  -*-  ia'  pq  •+-a'qt)dq 

?— J     />(6/>*-t-a6'/>7-h6'^*)  —  q(ap*+iapq  -4-o*?f) 

Des  formules  (47)  on  déduit  facilement  l'élément  linéaire  delà 
surface.  On  a,  en  effet, 

et  Ton  déduira  de  là 

(5s)  E  =  — £—=>        F=      """/    ,        G= î-^. 

620.  Nous  laisserons  au  lecteur  le  soin  de  faire  Ja  discussion  de 
tous  les  cas  particuliers  qui  peuvent  se  présenter  ici  et  qui  sont 
assez  nombreux.  Nous  indiquerons  seulement  les  suivants. 

Prenons  d'abord 

(53;  e=v.       /=o,       g  =  u. 
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L'élément  linéaire  sera  donné  par  la  formule 

,  *. ,  »  j  •      du*       dvl 

(54)  ds*= 1 • 

vu 

L'intégrale  y,  qui  se  réduira  ici  à  ^  log(j>3 —  q3),  nous  donnera 
l'équation 

(55)  pz-qz=C,. 

qu'il  faudra  joindre  à  la  suivante 

(56)  *     v/>«-t-a?*=i, 

pour  déterminer  p  et  q.  Ce  cas  spécial  a  été  déjà  signalé  par 
Laçuerre  (  •  )'. 

L'élément  linéaire  étant  homogène,  on  pourra  déterminer  effec- 
tivement des  surfaces  spirales  qui  admettent  cet  élément  (n°614). 
11  en  est  de  même,  dans  le  cas  général,  toutes  les  fois  que  les  fonc- 
tions e,  /,  g  ne  sont  pas  linéairement  indépendantes.  Alors  une 
substitution  de  la  forme 

m  |  a  +  x,        t>  |  ^  -h  p 

permettra  de  rendre  homogène  l'élément  linéaire  de  la  surface. 
Nous  signalerons  encore  le  cas  particulier  suivant 

(57)  €  =  u,       f-mvy       g  =  \* 
On  aura  ici  l'intégrale 

(58)  />*«•=  C?, 

en  sorte  que  p  et  q  seront  déterminés  par  cette  équation  jointe  à 
la  suivante 

(5q)  u/>*-+-  nmvpq  -H  #*=  i. 

Mais  on  peut  trouver  une  seconde  intégrale  en  remarquant  que, 
si  Ton  fait  la  substitution 

(6o)  i>*=2l>', 


(  '  )  Laouirre,  Sur  un  genre  particulier  de  sur/aces  dont  on  peut  déter- 
miner tes  i ignés  géodeeique*  {Bulletin  de  la  Société  mathématique,  1. 1,  p.  8i; 
»«73). 

D.  —  III.  6 
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l'équation  précédente  devient 

(61)  up-  +-  &mv'pq'-+-  ao'y'*  =  i, 

et  appartient  encore  à  ia  forme  que  nous  étudions.  H  y  a  donc  une 
nouvelle  intégrale  de  la  forme 

En  la  recherchant  et  en  la  combinant  avec  l'intégrale  (58),  on 
obtient  le  résultat  suivant  : 

(62)  vi-rT^ .  ^«C 

v     '  *       4  m  —  1   p 

L'élimination  de  p  et  de  q  entre  les  trois  équations  (58),  (59) 
et  (62)  donnera  en  termes  finis  l'éqaation  générale  des  lignes 
géodésiques. 

L'élément  linéaire  de  la  surface  correspondante  a  pour  exprès» 
sion 

(A*\\  rf  »  —  **"*  ~"  3  mÇ  **U  ^V  "*"  U  ^ 

Si  l'on  introduit  la  variable  V,  il  prendra  la  forme  homogène 

v'idu*—  imdu  dv')  H —  dv'* 
W  d'''= •  («.-amV)    ' 

On  pourra  donc  encore  obtenir  des  surfaces  spirales  admettant 
cet  élément  linéaire. 

621.  Considérons  maintenant  les  surfaces  dont  l'élément  li- 
néaire est  réductible  à  la  forme  générale 

(65)  rf|î=V[rfa*4-(tt  +  V,)»^)( 

où  V,  Vf  désignent  des  fonctions  quelconques  de  t>.  L'équation  i 
intégrer  devient  ici 

Cherchons  si  Ton  ne  pourrait  pas  y  satisfaire  en  prenant  pour  8 
une  fonction  linéaire  par  rapport  à  u 

0  =  PW-hQ, 
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P  et  Q  étant  des  fonctions  de  v.  On  trouvera  ainsi  la  condition 

V    M-4-Vi    / 

qui  nous  conduit  aux  deux  équations 

(67)  Q'=P'V,,        pi-hP't^v. 

11  faudra  donc  d'abord  intégrer  l'équation  différentielle 

(6.)  P'-(£)'=V' 

puis  Q  se  déterminera  par  une  quadrature 

(69)  Q=fvxdP. 

L'intégration  de  l'équation  différentielle  introduira  la  constante 
arbitraire  dont  la  présence  est  nécessaire  pour  assurer  la  généralité 
nécessaire  à  la  solution  0. 

Ici,  on  le  voit,  le  succès  est  moins  grand  que  dans  les  exemples 
précédents.  On  n'a  pas  la  solution  complète  du  problème;  mais 
on  a  fait  un  pas  vers  cette  solution  et  Ton  peut  dire  que  Ton  a 
ramené  l'intégration  de  l'équation  différentielle  du  second  ordre 
des  lignes  géodésiques  à  celle  de  l'équation  (68),  qui  est  seule- 
ment du  premier  ordre. 

Dans  le  Mémoire  que  nous  avons  cité  plusieurs  fois,  M.  Lie  avait 
déjà  signalé  une  proposition  du  même  genre  relative  à  la  détermi- 
nation des  lignes  géodésiques  des  surfaces  spirales.  Ce  premier 
résultat  se  trouve  compris  comme  cas  particulier  dans  celui  que 
nous  venons  d'établir.  On  reconnaît,  en  effet,  très  simplement  que 
l'élément  linéaire  (65)  se  réduit  à  celui  des  surfaces  spirales  les 
plus  générales  quand  on  y  fait 

On  a  alors 

(70)  <fr*=  V(«rfi*'-+-u*  «/**), 

ett  si  Ton  effectue  la  transformation  définie  par  les  formules 

(71)  u  =  e»\        /V  dv  =  du', 
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on  est  conduit  à  la  forme 

(72)  ds*z=e*[diï*-rv{u!)dv'*\s 

qui  convient,  nous  l'avons  déjà  remarqué  (n°90),  à  une  infinité 
de  surfaces  spirales. 

Dans  ce  qui  précède,  nous  avons  déjà  appris  à  déterminer  com- 
plètement les  lignes  géodésiques  d'un  nombre  illimité  de  surfaces 
spirales.  De  là  résulte,  on  le  reconnaîtra  sans  peine,  qu'on  pourra 
intégrer  l'équation  différentielle  (68)  dans  un  nombre  illimité  de 
cas  et,  par  suite,  déterminer,  pour  une  infinité  de  formes  de  la 
fonction  V,  et  quelle  que  soit  la  fonction  Vl?  les  lignes  géodé- 
siques des  surfaces  correspondantes  (4). 

L'élément  linéaire  défini  par  la  formule  (65)  peut  être  trans- 
formé de  la  manière  suivante.  Nous  avons  déjà  montré  [n°  70]  que, 
si  Ton  pose 

(  ;3)  ds'*  =  du*+  (u  -+-  V,  )«  dv*, 

dJ  sera  l'élément  linéaire  d'un  plan  rapporté  à  des  lignes  droites 
(p  =  const.)  et  à  leurs  trajectoires  orthogonales  (u  =  const.). 
Soient  x  et  y  les  coordonnées  rectangulaires  d'un  point  de  ce 
plan,  qui  seront  des  fonctions  de  u  et  de  v.  On  aura 

ds'*=r-dx*-hdy*y 

et,  par  suite,  on  pourra  ramener  ds2  à  la  forme  suivante 
(74)  ds*=  Vfcte* h- <*/*). 


(')  Une  surface  spirale  pcul  être  soumise,  nous  lavons  vu,  à  une  déformation 
homothétique  continue,  dans  laquelle  la  surface  ne  cesse  pas  de  coïncider  avec 
elle-même.  Dans  celte  déformation  progressive,  une  ligne  géodésique  vient  occuper 
une  série  continue  de  positions  dont  l'ensemble  constituera  une  famille.  Les 
trajectoires  orthogonales  de  celte  famille  de  géodésiques  se  détermineront  tou- 
jours (nM  5*23  et  533)  par  une  simple  quadrature  qui  fera  connaître  une  solution 
de  l'équation 

A0=  1: 

cette  solution  particulière  est  précisément  celle  que  nous  obtiendrons  ici  par 
l'intégration  de  l'équation  (68).  Toutes  les  fois  que  l'on  saura  déterminer  par 
une  méthode  quelconque  les  géodésiques  de  la  surface  spirale,  on  pourra  donc 
aussi  obtenir  par  une  quadrature  l'intégrale  générale  de  l'équation  correspon- 
dante (08). 
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V  est  une  quantité  qui  doit  demeurer  constante  avec  i>,  c'est-à-dire 
sur  les  droites  d'une  famille  donnée;  elle  sera  nécessairement  dé- 
terminée par  une  équation  de  la  forme 

(75)  J=*?(VM-<KV). 

Telle  est  l'expression  nouvelle  que  Ton  peut  donner  à  l'élément 
linéaire  (65). 

Si  l'on  applique  maintenant  le  principe  de  la  moindre  action 
[II,  p.  45o],  on  reconnaîtra  que  la  détermination  des  lignes  géode- 
siques  équivaut  à  la  solution  d'un  problème  de  Mécanique  dans 
lequel  la  fonction  des  forces  serait  V  et  l'équation  des  forces  vives 

De  là  résulte  le  théorème  suivant  : 

La  solution  de  tout  problème  de  Mécanique  dans  le  plan 
pour  lequel  il  existe  une  fonction  des  forces,  les  lignes  équi- 
potentielles  étant  des  droites  d'ailleurs  quelconques,  se  ramène 
à  l'intégration  d'une  équation  différentielle  du  premier  ordre 
et  du  second  degré  de  la  forme  (68). 
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CHAPITRE  V. 

LE    PLUS    COURT    CHEAUN    ENTRE    DEUX    POINTS   d'uNE   SURFACE. 

Comparaison  d'un  segment  de  géodésique  a  tous  les  chemins  infiniment  voisins 
réunissant  ses  extrémités.  —  Considérations  géométriques;  enveloppe  de  toutes 
les  géodésiqtfes  passant  par  un  point.  —  Énoncé  d'une  propriété  générale  qui 
s'applique  à  un  grand  nombre  de  problèmes  de  maximum.  —  Méthode  analy- 
tique de  M.  O.  Bonnet.  —  Détermination  des  géodésique»  infiniment  voisines 
d'une  géodésique  donnée.  —  Deux  théorèmes  de  Sturm  sur  les  équations  diffé- 
rentielles linéaires.  —  Application  aux  lignes  géodésiques.  —  Formule  qui 
donné  la  variation  de  longueur  d'un  arc  de  courbe  quelconque.  —  Conditions 
auxquelles  doit  satisfaire  le  plus  court  chemin  entre  deux  points  d'une  surface 
limitée  d'une  manière  quelconque.  —  Extension  que  l'on  peut  donner  au  pro- 
blème du  plus  court  chemin.  —  Introduction  de  la  notion  de  la  longueur  ré- 
duit* d'un  segment  de  géodésique  due  a  M.  Christoffel. 


622.  Nous  avons  vu  que,  si  Ton  prend  deux  points  suffisamment 
rapprochés  A.  et  B  sur  une  géodésique,  cette  ligne  sera  le  plus 
court  chemin  entre  les  deux  points.  Mais  la  démonstration  que 
nous  avons  donnée  cesse,  en  général,  d'être  applicable  quand  les 
deux  points  s'éloignent  l'un  de  l'autre. 

Supposons,  par  exemple,  qu'il  s'agisse  de  la  sphère.  Dans  ce 
cas,  la  géodésique  sera  un  grand  cercle;  si  l'arc  ÀB,  d'abord  plus 
petit  qu'une  demi -circonférence,  augmente  et  finit  par  dépasser 
cette  limite,  il  cessera  d'être  la  ligne  la  plus  courte  entre  A  et  B. 

Nous  allons  considérer  une  surface  quelconque,  et  nous  noms 
proposerons  le  problème  suivant  :  Étant  donnés  deux  points  À 
et  B  sur  la  surface,  déterminer  le  plus  court  chemin  entre  ces 
deux  points.  Il  est  impossible  de  résoudre  ce  problème  d'une  ma- 
nière générale  ;  mais  nous  allons  faire  connaître  différentes  propo- 
sitions qui  permettront  de  l'aborder  dans  chaque  cas  particulier 

Construisons  toutes  les  géodésiques  passant  en  un  point  À  de 
la  surface  et  soit  (g)  l'une  d'elles  {fig*  3c).  Supposons  que  la 
géodésique  infiniment  voisine  (g')  aille  rencontrer  (g)  en  un  ou 
plusieurs  points  et  désignons  par  B'  celui  de  ces  points  qui  est  le 
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plus  rapproché  de  A.  Je  vais  montrer  que,  si  l'on  prend  un  point 
B  sur  la  ligne  (g),  Tare  AB  sera  plus  petit  que  tout  autre  chemin 
infiniment  voisin  réunissant  les  mêmes  points,  tant  que  le  point 
B  sera  situé  entre  A  et  B'. 

Fig.  39. 


En  effet,  supposons  que  le  point  B  soit  entre  A  et  B'.  Menons 
par  le  point  A  deux  géodésiques  AC,  AC  qui  iront  rencontrer  AB 
pour  la  première  fois  en  des  points  voisins  de  B'  et  considérons  la 
région  de  la  surface  limitée  par  la  courbe  CDEE^C'C  formée  du 
trait  C'C  réunissant  les  deux  géodésiques  et  voisin  de  B,  des  deux 
portions  CD,  CD*  de  géodésiques  et  de  la  courbe  DED7  entourant 
le  point  A.  Il  est  clair  que  la  région  ainsi  définie  jouit  de  la  propriété 

Fîg.  40. 


que,  par  un  quelconque  de  ses  points  et  par  le  point  A,  il  passe 
une  seule  géodésique  située  tout  entière  dans  la  région.  Alors  les 
points  de  la  région  pourront  être  rapportés  au  système  de  coor- 
données curvilignes  formé  des  géodésiques  passant  en  A  et  de  leurs 
trajectoires  orthogonales;  la  démonstration  du  n°  521  s'appliquera 
sans  modification,  l'arc  AB  sera  plus  court  que  tout  autre  chemin 
tracé  sur  la  région  et,  par  conséquent,  que  tous  les  chemins  infini- 
ment voisins. 

Nous  allons  voir  que  cette  propriété  ne  subsiste  plus  quand  le 
point  B  est  au  delà  de  B'.  Pour  cela  nous  emploierons  la  notion 
suivante,  qui  est  due  à  Jacobi  (4). 

0)  Voir,  par  exemple,  Jacobi,  VorUsungen  iiber  Dynamik.  Sixième  Leçon. 
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Puisque  nous  supposons  que  la> ligne  géodésique  (g)  est  ren- 
contrée par  les  géodésiques  infiniment  voisines  partant  de  A,  nous 
pouvons  admettre  que  cette  propriété  appartient  à  une  infinité  de 
géodésiques  passant  en  A,  que  ces  géodésiques  ont  une  enveloppe. 
Soit  PQ  cette  enveloppe  (fig.  4i)  et  soient  AB',  AB,  deux  lignes 


Fig.  4» 


géodésiques  la  louchant  en  deux  points  B',  B\.  La  ligne  PQ  pou- 
vant être  regardée  comme  la  développée  du  point  A,  on  aura, 
quelle  que  soit  la  grandeur  de  Tare  B'B'f, 

arcAB  =  arcAB',  -+-  arcB',B'. 

Cela  résulte  immédiatement  de  la  formule  relative  à  la  différen- 
tielle d'un  segment  de  géodésique,  donnée  au  n°  325  [II,  p.  4i7]* 

D'autre  part,  l'enveloppe  PQ  ne  sera  jamais  une  ligne  géodé- 
sique. En  effet,  en  chacun  de  ses  points,  elle  est  tangente  à  une 
des  lignes  géodésiques  partant  de  A,  et  l'on  sait  qu'il  y  a  une  seule 
ligne  géodésique  passant  par  un  point  et  y  admettant  une  tangente 
déterminée.  Donc  la  ligne  PQ  ne  saurait  être  géodésique. 

D'après  cela,  si  l'on  considère  le  chemin  formé  par  AB'f  et  par 
l'arc  B'fB',  chemin  qui  est  égal  à  l'arc  AB',  il  sera  possible  de 
substituer  à  la  seconde  partie  B',B'  de  ce  chemin  une  route  plus 
courte.  Remarquons  d'ailleurs  que,  si  B',  est  infiniment  voisin  de 
B',  le  nouveau  chemin  sera  infiniment  voisin  de  AB';  donc  l'arc 
AB'  peut  être  remplacé  par  un  chemin  infiniment  voisin  et  plus 
court. 

Il  en  sera  de  même,  a  fortiori,  si  le  point  B  est  au  delà  de  B'; 
car  il  suffira,  pour  obtenir  un  chemin  plus  court  que  l'arc  AB,  de 
prendre  l'un  des  chemins  plus  courts  que  AB'  qui  aboutissent  en 
B'  et  ensuite  de  parcourir  l'arc  B'B. 

623.  La  démonstration  précédente  repose  sur  des  considérations 
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de  continuité  et  sur  l'hypothèse  de  l'existence  d'une  enveloppe. 
Nous  allons  en  donner  une  autre  plus  analytique.  Mais  auparavant 
nous  appellerons  l'attention  sur  un  fait  qu'elle  met  en  évidence, 
et  qui  est  un  cas  particulier  d'une  loi  qui  parait  s'appliquer  à  tous 
les  problèmes  de  maximum  ou  de  minimum. 

Reprenons  l'arc  AB'  égal  au  chemin  AB'  B'  et  supposons  qu'en 
substituant  à  l'arc  B'B,  de  l'enveloppe  la  route  la  plus  directe 
entre  ces  deux  points,  on  raccourcisse  la  route  d'une  longueur  h. 
On  pourra  donc  aller  de  À  en  B'  par  un  chemin  égal  à  AB' —  A, 
h  étant  une  quantité  finie.  Prenons  en  avant  de  B'  un  point  (3.  On 
pourra  y  parvenir,  soit  par  l'arc  A(î 

Ap  =  ÀB'-B'p, 

soit  par  le  chemin  AB'  —  h  qui  passe  en  B'  auquel  on  fera  succéder 

le  chemin  B'  (3 

AB'-À  +  B'p. 

Or  ce  second  chemin  sera  plus  court  que  le  premier  AjU  tant 

que  B'P  sera  inférieur  à  la  quantité  finie  -•  Donc  la  ligne  géode- 

sique  cessera  d'être  le  minimum  absolu  avant  de  cesser  d'être 
minimum  relativement  aux  chemins  qui  s'en  écartent  infini- 
ment  peu. 

En  résumé,  il  y  aura  autour  du  point  A  deux  courbes  distinctes  : 
l'une  sera  le  lieu  du  premier  point  où  chaque  ligne  géodésique  est 
rencontrée  par  une  autre  géodésique  de  longueur  égale;  l'autre 
sera  l'enveloppe  des  lignes  géodésiques.  Si  le  point  B  se  déplace 
sur  une  des  géodésiques  AX  (fig*  4?)>  le  chemin  AB  demeurera 

Fig.  4a. 


le  minimum  absolu  tant  que  le  point  B  n'aura  pas  atteint  le  point 
C  de  la  première  courbe  pour  lequel  la  géodésique  devient  égale  a 
une  autre  géodésique  terminée  aux  mômes  points.  Cela  est  évi- 
dent, car  le  chemin  AB,  qui  est  le  plus  court  lorsque  le  point  B 
est  très  voisin  de  A,  ne  peut  perdre  cette  propriété  qu'au  moment 
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ou  il  devient  égal  à  un  autre  chemin.  La  ligne  AB  cessera  d'être 
minimum  absolu  dès  que  le  point  B  dépassera  le  point  C  ('), 
mais  demeurera  minimum  par  rapport  aux  chemins  infiniment 
voisins,  tant  que  B  n'aura  pas  atteint  le  point  où  l'enveloppe  des 
géodésiques  est  touchée  pour  la  première  fois  par  AX. 

Dans  certaines  surfaces  exceptionnelles,  les  deux  courbes  pré- 
cédentes pourront  se  confondre  et  la  loi  que  nous  signalons  dis- 
paraîtra. C'est  ce  qui  a  lieu,  par  exemple,  dans  le  cas  de  la  sphère 
ou  pour  l'ensemble  des  méridiens  d'une  surface  de  révolution. 

La  loi  générale  que  nous  venons  de  signaler  se  retrouve  dans 
l'étude  de  tous  les  problèmes  de  maximum  ou  de  minimum.  Con- 
sidérons, par  exemple,  une  courbe  plane  PP7  (fig.  43),  et^uppo- 


sons  qu'il  s'agisse  de  trouver  le  plus  court  chemin  d'un  point  M 
pris  dans  le  plan  de  «cette  courbe  à  la  courbe  elle-même.  Ce  chemin 
ne  peut  être,  comme  on  sait,  qu'une  des  normales  menées  de  M 
à  la  courbe. 

Considérons  Tune  d'elles,  normale  en  P,  et  soit  C  le  centre  de 
courbure  relatif  au  point  P.  Le  Calcul  infinitésimal  nous  apprend 
que,  tant  que  M  sera  du  même  côté  que  le  point  P  par  rapport  à 
C,  la  normale  MP  sera  plus  courte  que  ions  les  chemins  infiniment 
voisins.  Mais  supposons  que  M  vienne  en  C  et  soit  C'F  une  autre 


(')  En  effet,  toit  D'  une  position  de  B  on  peu  ta  delà  de  C.  Le  chemin  AD' 
est  égal  au  chemin  ÀMDCD',  et  il  eit  évident  que  Ton  raccourcira  ce  dernier 
chemin  si,  arrivé  en  un  point  D  très  voisin  de  C,  on  se  dirige  directement  vers 
le  point  D'  par  l'arc  DD'.  Il  est  donc  impossible  que  AD'  soit  le  plus  court 
chemin  entre  A  et  D'. 
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normale  à  la  courbe.  D'après  les  propriétés  de  la  développée,  nous 

aurons. 

CP^C'P'-harcCC 
et,  par  suite, 

CP>C'P'h- corde CC 

On  démontrera  par  suite,  comme  on  l'a  fait  plus  haut,  que  la 
normale  MP  cessera  d'être  le  plus  court  chemin  d'une  manière 
absolue  avant  que  le  point  M  soit  venu  se  confondre  avec  le 
point  C 

Comment  cela  peut-il  s'expliquer?  Quand  le  point  M  s'est 
déplacé  de  P  vers  C,  il  y  a  eu  un  instant  où  une  autre  normale 
menée  à  la  courbe  a  eu  la  même  longueur  que  MP.  Ensuite,  cette 
secondé  normale  devient  la  plus  courte;  mais  MP,  qui  a  perdu  la 
propriété  d'être  le  minimum  absolu,  demeure  encore  plus  courte 
que  tous  les  chemins  infiniment  voisins  jusqu'au  moment  où  le 
point  M  vient  coïncider  avec  le  centre  de  courbure.  Une  discussion 
complète  du  problème  doit  donc  faire  intervenir,  en  même  temps 
que  l'enveloppe  des  normales,  le  lieu  des  points  d'où  l'on  peut 
mener  à  la  courbe  deux  normales  égales.  C'est  ce  que  montre 
clairement  l'exemple  de  l'ellipse  (fig.  44 )•  Ici  le  lieu  des  points 


Fig. 

44* 

""     --J* 

7        '    ) 

c/ *y/ 

/ 

d'où  l'on  peut  mener  deux  normales  égales  se  compose  des  deux 
axes,  et  toute  normale  PH  rencontre  le  grand  axe  en  H  avant  de 
devenir  tangente  à  la  développée  en  C.  Quand  le  point  M  sera  du 
même  côté  que  P  par  rapport  à  H,  il  y  aura  minimum  absolu;  de 
H  à  C,  le  minimum  n'aura  plus  lieu  que  relativement  aux  chemins 
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infiniment  voisins.  Au  delà  de  C,  la  normale  ne  sera  plus  d'aucune 
manière  un  chemin  minimum. 

On  serait  conduit  à  une  discussion  analogue  si  Ton  demandait 
le  chemin  rectiligne  le  plus  long  que  Ton  puisse  mener  d'un  point 
à  l'ellipse. 

624.  On  peut  étudier  la  question  que  nous  venons  de  résoudre 
en  suivant  une  méthode  toute  différente  qui  conduit  à  des  proposi- 
tions élégantes  et  qui  a  été  employée  en  premier  lieu  par  M.  Ossian 
Bonnet  («). 

Soit  MQM'  une  ligne  géodésique  (Jig.  45)-  Pour  déterminer  les 

Fig.  45.' 


points  P  de  la  surface  qui  sont  dans  le  voisinage  de  cette. ligne, 
nous  emploierons  le  système  de  coordonnées  formé  par  les  lignes 
géodésiques  uormales  à  MM'  et  par  leurs  trajectoires  orthogonales. 
Alors,  si  u  désigne  la  longueur  de  la  normale  géodésique  abaissée 
de  P  sur  MM'  et  si  v  désigne  la  longueur  de  Tare  MQ,  l'élément 
linéaire  de  la  surface  sera  donné  par  la  formule 

ds*  =  du*  •+-  C*  dt>*  ; 

C  est  une  fonction  de  u  et  de  v  qui  doit  se  réduire  à  1  pour  i/  =  o. 
De  plus,  si  l'on  exprime  que  la  ligne  MM'  est  géodésique,  on 

aura 

dC 

-r—  =  o         pour         tt  =  o. 

Remarquons  d'ailleurs  qu'en  vertu  de  la  formule  de  Gauss  on  a, 
pour  toutes  les  valeurs  de  u  et  de  c, 

à*C  _        C 
du*  RR'  * 

(  »  )  O.  Bonnet,  Sur  quelques  propriétés  des  lignes  géodésiques  (  Comptes 
rendus,  t.  XL,  p.i3n;  i85o).  —  Note  sur  les  lignes  géodésiques  (Même  Recueil, 
t.  XLI,  p.  3a;  i85i). 
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Cette  formule  nous  permet  de  développer  C  suivant  les  puis- 
sances de  u  ;  et,  en  tenant  compte  des  résultats  que  nous  venons 
d'indiquer,  on  obtient  le  développement  suivant 

n  u*  u*     d   l     «    \  • 

(,)  Cc=,~OT-6di(ïïïPr 

où  nous  négligeons  seulement  les  termes  du  quatrième  ordre  par 
rapport  à  u.  Les  valeurs  des  coefficients  =r=r,  et  t-  (  =£—)  sont 
prises  pour  u  =  o. 

Cela  posé,  menons  par  les  points  M,  M'  une  ligne  MPM'  s'écar- 
tant  infiniment  peu  de  la  ligne  géodésique  et  pour  tous  les  points 
de  laquelle  u  sera  une  fonction  infiniment  petite  de  v.  L'arc  de 
cette  ligne  aura  pour  expression 

u!  désignant  la  dérivée  de  u  et  les  termes  négligés  contenant  tous 
u  en  facteur.  Si  nous  supposons  que  la  dérivée  ut  ne  devienne 
jamais  infinie  et  soit,  par  conséquent,  de  Tordre  de  u  ('),  nou- 


(')  Nous  introduisons  ici,  on  le  remarquera,  une  hypothèse  restrictive  que 
noua  pouvions  laisser  de  coté  dans  notre  première  méthode  :  par  sa  définition 
même,  la  fonction  U  est  infiniment  petite  pour  tous  les  chemins  infiniment  voi- 
sins de  la  ligne  géodésique  ;  mais,  pour  assurer  la  convergence  de  notre  dévelop- 
pement en  série,  nous  sommes  obligés  maintenant  d'ajouter  la  condition  que  la 
dérivée  w'  soit  infiniment  petite  comme  u  et  ne  devienne  jamais  infinie.  Or  c'est 
ce  qui  n'aura  pas  lieu  si  Ton  prend  des  valeurs  de  u  telles  que  les  suivantes  : 

où  a  est  une  constante  infiniment  petite  et  «p(v)  une  fonction  finie  pour  v=  o. 
Des  difficultés  du  même  genre  se  présentent  dans  l'étude  générale  des  problèmes 
du  Calcul  des  variations.  Si,  par  exemple,  on  cherche  le  maximum  ou  le  minimum 
de  l'intégrale 

J  /(*>  y>y>y)d*> 

remplacer  y  par  y  -h  8y  et  développer  en  série  revient  à  admettre  que  la  fonc- 
tion Sy  de  x  est  telle  que  ce  développement  en  série  soit  toujours  possible,  c'est- 
à-dire  que  les  dérivées  &y',  Sy  de  By  ne  deviennent  jamais  infinies.  On  voit  ainsi 
que  les  méthodes  directes  au  moyen  desquelles  nous  avons  établi  les  propriétés 
de  minimum  relatives  aux  lignes  géodésiques  sont  préférables  à  celles  que  l'on 
peut  déduire  du  Calcul  des  variations  et  qu'elles  nous  permettent  d'établir  un 
résultat  à  la  fois  plus  précis  et  plus  étendu. 
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aurons,  en  négligeant  les  termes  du  quatrième  ordre, 

,.,         —ir-ijf^-A-riti^)]*. 

Bornons-nous,  dans  la  formule  précédente,  aux  termes  du  second 
ordre  qui,  lorsqu'ils  ne  sont  pas  nuls,  donnent  leur  signe  à  la 
variation  de  l'arc  ;  on  aura 

Si  la  surface  est  à  courbures  opposées,  celte  variation  sera  tou- 
jours positive.  Donc,  dans  ce  cas,  la  ligne  géodésique  ne  cessera 
jamais  d'être  la  plus  courte  si  on  la  compare  seulement  aua 
chemins  infiniment  voisins. 

Supposons,  au  contraire,  la  courbure  positive.  L'intégrale  pré- 
cédente se  composera  de  deux  parties  de  signes  contraires.  Pour 
déterminer  son  signe,  nous  introduirons  les  solutions  de  l'équation 

U\  d%P  _        P 

(4)  "3?ï--RTf' 

et  nous  allons,  en  premier  lieu,  indiquer  la  signification  géomé- 
trique de  ces  solutions. 

635.  Pour  cela,  considérons,  d'une  manière  générale,  un  sys- 
tème de  coordonnées  dont  l'une  des  familles  soit  formée  de  lignes 
géodésiques.  L'élément  linéaire  de  la  surface  sera  donné  par  la 
formule 

<&*=:<f||*-L-C*4l>'. 

et  Cdv  représentera  Tare  de  la  trajectoire  orthogonale  compris 
entre  las  deux  lignes  géodésiques  (c)  et  (t>-t-<ft>).  En  d'autres 
termes,  ce  sera  la  longueur  de  la  normale  infiniment  petite  qu'il 
faudra  élever  en  chaque  point' de  la  géodésique  (t>)  pour  obtenir 
la  géodésique  (v-\-dv).  Supposons  v  et  dv  constants;  les  diverses 
valeurs  que  prend  la  quantité  Cdv  en  tous  les  points  de  la  géodé- 
sique (t>)  seront  des  fonctions  de  Us  c'est-à-dire  de  l'arc  de  cette 
géodésique  compté  à  partir  d'une  origine  fixe.  Or  on  a,  en  vertu 
de  Ta  formule  de  Gauss, 

RR'  ~~      C^1' 
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Si  donc  on  pose  C  ûfo  =/>,  on  voit  que  p  satisfera  à  l'équation 
différentielle 

ce  qui  conduit  au  théorème  suivant  : 

Etant  donnée  une  ligne  géodésique  quelconque,  si  l'on  dé" 
signe  par  u  Varc  de  cette  géodésique  compté  à  partir  d'une 

origine  quelconque  et  par  g^  la  courbure  de  la  sur/ace,  qui, 

pour  les  différents  points  de  la  ligne  géodésique,  sera  une 
fonction  de  u>  la  longueur  p  de  la  normale  qu'il  faudra  élever 
en  chaque  point  de  la  géodésique,  pour  obtenir  la  géodésique 
infiniment  voisine,  sera  une  fonction  de  u  qui  devra  satisfaire 
à  l'équation  linéaire  (5). 

Cette  équation  (5)  coïncide,  aux  notations  près,  avec  l'équa- 
tion (4),  et  nous  avons  ainsi  l'interprétation  géométrique  de  la 
fonction  p. 

Au  reste,  on  peut  chercher  directement  le  minimum  de  l'in- 
tégrale 

qui  donne  l'expression  approchée  de  l'arc  de  toute  courbe  infini- 
ment voisine  de  la  géodésique  MM'.  Si  l'on  recherche  celle  de  ces 
courbes  qui  passe  par  deux  points  donnés  (u0y  t*0),  {ut,  e,)  et 
pour  laquelle  l'intégrale  précédente  est  un  minimum,  l'application 
pure  et  simple  des  règles  du  Calcul  des  variations  montre  immé- 
diatement qu'elle  doit  être  définie  par  l'équation  différentielle  (4). 
On  retrouve  ainsi,  de  la  manière  la  plus  simple,  le  résultat  pré- 
cédent. 

626.  Supposons  qu'il  soit  possible  de  trouver  une  solution  p 
de  l'équation  (4)  ne  s'annulant  ni  pour  M,  ni  pour  M',  ni  pour 
aucun  point  compris  entre  M  et  M'.  Si  nous  posons 

u  =  X/>, 

\  devra  s'annuler  comme  u  pour  les  points  M  et  M'  et  il  ne  de- 
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viendra  jamais  infini  entre  M  et  M'.  En  substituant  la  valeur 
précédente  de  u  dans  la  formule  (3),  On  aura 

ou,  en  remplaçant  jr^p  par  —  —, 

1    ru' 
a  J. u 

X  étant  nul  aux  deux  limites  et  fini  dans  l'intervalle  de  M  à  M'y  la 
première  intégrale  est  nulle;  il  reste  donc 

(6)  aiw-ij[%.(ï)V 

On  voit  que  la  variation  de  MM'  est  essentiellement  positive;  par 
Suite,  ta  ligne  géodésique  est  plus  courte  que  tous  les  chemins 
infiniment  voisins. 

Ce  point  étant  établi,  considérons  la  solution  p  de  l'équation  (5) 
qui  s'annule  pour  le  point  M  {fi g-  46)  et  supposons  que  cette 


solution  s'annule  de  nouveau  au  point  M,  en  conservant  son  signe 
dans  toute  l'étendue  de  MM,.  Cela  veut  dire  que  les  géodésiques 
partant  de  M  et  infiniment  voisines  de  MM,  viendront  couper  de 
nouveau  cette  ligne  géodésique  au  point  M,  ou  en  un  point  infini- 
ment voisin,  sans  la  rencontrer  entre  M  et  M( .  Nous  allons  montrer 
que,  si  Ton  prend  un  point  M'  entre  M  et  M,,  le  segment  géodé- 
sique MM'  sera  plus  court  que  tous  les  chemins  infiniment  voisins 
réunissant  ses  extrémités.  En  effet,  la  solution  p  de  l'équation  (<5) 
qui  s'annule  en  un  point  N  infiniment  voisin  et  à  gauche  de  M  ne 
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s'annulera  une  seconde  fois  qu'en  un  point  Nf  infiniment  voisin 
de  M|  et,  par  conséquent,  au  delà  de  M'.  Il  y  aura  donc  une  solu- 
tion p  ne  s'annulant  en  aucun  point  du  segment  MM',  et  cela  suffit, 
nous  venons  de  le  montrer,  à  établir  la  proposition  que  nous  avions 
en  vue. 

027.  Jacobi  avait  énoncé  sans  démonstration  (<)  une  propo- 
sition qui  complète  la  précédente  :  Le  minimum  cesse  certaine- 
ment d'avoir  lieu  si  le  point  M'  est  placé  au  delà  du  point  Mt. 
Ce  résultat  a  été  démontré  par  M.  O.  Bonnet  dans  les  Notes  citées 
plus  haut.  On  peut  encore  l'établir  comme  il  suit. 

Prenons  au  delà  de  M<  (fig.  47)  an  point  M'  assez  voisin  de  M4 
pour  que  la  solution  de  l'équation  (4)  qui  s'annule  au  point  M' ne 
s'annule  pas  dans  l'intervalle  M«  M',  y  compris  le  point  Mf .  J'ap- 

Fi«-  47- 


pelle  q  cette  solution  ;  il  sera  alors  possible  de  déterminer  entre  M 
-et  M4  un  point  Mf  tel  que  la  solution  q  ne  s'annule  pas  dans  l'in- 
tervalle M' M".  Je  désigne,  comme  précédemment,  par  p  la  solution 
de  l'équation  qui  s'annule  aux  points  M  et  Mt  et  j'achève  de  déter- 
miner cette  solution,  qui  n'est  connue  qu'à  un  facteur  constant 
près,  par  la  condition  qu'au  point  Mf  on  ait 

P  «  *• 
Cela  posé,  dans  la  variation 

je  remplace  u  par/)  de  M  à  M*  et  par  q  de  M*  à  M',  ce  qui  est  évi- 
demment permis,  ces  valeurs  successives  de  u  définissant  un 

(•)  Jacobi,  Sur  le  Calcul  de»  variation»  et  sur  la  Théorie  de»  équation»  dif- 
férentielle» (Journal  de  Liouville,  t.  III,  p.  44;  *836).  Voir  aussi' la  Note  VI 
dans  le  deuxième  Volume  de  l'édition  de  la  Mécanique  analytique  due  à  M.  Ber- 
trand et  la  quatrième  Leçon  des  Vorlesungen  Ûber  Dynamik. 

D.  -  III.  7 
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chemin  parfaitement  continu.  La  variation  prendra  la  valeur 


ou  encore 


M 


\f    {p'%+PP')d»+\f    W+qf)d*. 

Si  Ton  intègre  et  si  Ton  remarque  que  p  est  nul  en  M  et  q  en 
M',  on  obtient  pour  la  variation  du  chemin  l'expression  suivante 

[pp'—qq'U- 

Comme  on  a,  pour  le  point  M',  p~q}  on  peut  écrire  cette  va- 
riation sous  la  forme 

[qp'-pq']».. 

Or,  étant  données  deux  solutions  quelconques  p  et  q  de  l'équa- 
tion (4)<  on  sait  que  le  déterminant 

qp'-pq' 

est  constant;  on  pourra  donc  calculer  sa  valeur  pour  tel  point 
que  Top  voudra,  par  exemple  pour  le  point  M, ,  qù  Ton  a  p  =  o.  II 
reste  alors 

Up'W 

Cette  quantité  est  négative.  Supposons,  en  effet,  pour  fixer  les 
idées,  que  la  valeur  de  q  soit  positive  entre  M'  et  M*;  d'après  les 
hypothèses  faites,  il  en  sera  de  même  de  la  valeur  de  p  entre  M 
et  M,.  Or,  un  peu  avant  le  point  M,,  p  elp'  doivent  être  de  signe 
contraire;  il  faut  donc  que  la  valeur  de  p'  au  point  Mt  soit  né- 
gative. 

La  variation  du  chemin  étant  négative,  la  ligne  géodésique  a 
perdu,  on  le  voit,  sa  propriété  de  minimum. 

Il  est  aisé  d'interpréter  géométriquement  là  méthode  que  nous 
venons  de  suivre  et  de  reconnaître  comment  on  y  est  conduit.  S'il 
existe  un  chemin  MHM'  plus  court  que  l'arc  de  géodésique  MM7, 
en  substituant  à  ce  chemin  les  deux  portions  de  géodésiques  MH 
et  HM'  on  ne  pourra  que  diminuer  sa  longueur,  et  Ton  formera  un 
nouveau  chemin  qui  devra  être  encore  plus  court  que  l'arc  MM'. 

628.  Il  nous  reste  à  établir  une  remarquable  proposition  ;  mais, 
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avant  de  la  faire  connaître,  nous  allons  démontrer,  par  une  méthode 
nouvelle,  de  beaux  théorèmes  sur  les  équations  linéaires  du  second 
ordre,  qui  sonl  dus  à  Stunn  (•). 
Considérons  l'équation 

s-..». 

cl  soit  V  =  y{x)  une  solution  de  cette  équation  s'annulant  pour 
une  valeur  x0  de  x.  Nous  désignerons  par  xK  la  rëcine  de  V 
immédiatement  supérieure  à  x0]  xt  sera  remplacé  par  4-oo  quand 
V  ne  s'annulera  pour  aucune  valeur  de  x  supérieure  à  xù.  Nous 
allons  d'abord  montrer  qu'aucune  intégrale  de  V équation  li- 
néaire ne  s'annulera  plus  d'une  fois  entre  xi%  et  xt . 

En  effet,  soit  a  une  valeur  de  x  comprise  enlrc  x0  et  .rt.  La  so- 
lution de  l'équation  qui  s'annule  pour  cette  valeur  de  x  est  donnée, 
comme  on  sait,  par  la  formule 


*«*>£&>• 


où  C  désigne  une  constante  arbitraire.  Aucun  des  facteurs  de  ce 
produit  ne  s'annule  pour  les  valeurs  de  x  comprises  entre  .r0  et 
xt;  pour  toutes  ces  valeurs  de  x%  l'intégrale  a  toujours  un  sensdé- 
terminé,  car  son  élément  ne  devient  pas  infini  enlrc  les  limites  de 
l'intégration.  La  proposition  que  nous  venons  d'énoncer  est  donc 
établie. 

Si  Ton  donne  à  C  la  valeur  'f  (*),  on  a  la  solution 


<*)     \  ?(n?(*)/*^ 


X) 


que  nous  désignerons  par  0(#,  a).  Elle  a  sa  dérivée  égale  à  l'unité 
pour  jr  =  a;  elle  est  évidemment  positive  pour  toutes  les  valeurs 
de  x  comprises  entre  a  et  xi}  négative  pour  les  valeurs  de  # com- 
prises entre  x0  et  a.  J*our  x0  ou  #«,  elle  revêt  une  forme  indéter- 
minée ;  niais  on  obtient  facilement  sa  vraie  valeur,  qui  n'est  ni  nulle 


(*)  Sturm,    Mémoire    sur  tes    équations  différentielles   du  second  ordre 
{Journal  de  Lio avilie,  t.  I.  p.  106;  i83t>). 
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ni  infinie,  en  faisant  usage  de  la  relation 

(9)  ?(*)^ -&?'(*)  =  ?(«), 

qui  a  lieu  pour  toutes  les  valeurs  de  x. 

629.  Cela  posé,  considérons  deux  équations  distinctes 

(->  S-"- 

<">  ass=B'v' 

et  supposons  que  Ton  ait,  pour  toutes  les  valeurs  de  x, 
(12)  H'?H. 

Nous  allons  montrer  que,  si  <f(x)  est  une  solution  de  la  pre- 
mière admettant  les  deux  racines  consécutives  x0f  xif  la  solu- 
tion de  la  seconde  qui  s'annule  pour  x%  ne  s'annulera  plus 
dans  V intervalle  (x07  x%  ),  xt  compris. 

En  effet,  j'écris  l'équation  (i  i)  de  la  manière  suivante  : 

^X  =  HVh-(H'~H)V. 
dx1 

.  Si  nous  considérons  (H' — H)V  comme  une  fonction  donnée 
ty(x)  de  xy  l'équation  précédente  deviendra 

03)  ^-HV  =  +(*); 

et,  comme  nous  connaissons  une  solution  <f(x)  de  l'équation  sans 
second  membre,  nous  pourrons  obtenir  une  formule  donnant  l'in- 
tégrale de  l'équation  complète. 

Parmi  les  méthodes  connues,  appliquons  celle  de  Cauchy  :  elle 
prescrit  de  former  en  premier  lieu  une  solution  de  l'équation  sans 
second  membre  qui  se  réduise  à  o  pour  x  =  a  et  dont  la  dérivée 
devienne  égale  à  i  pour  la  même  valeur  de  x.  Cette  solution  est 
celle  que  nous  avons  formée  plus  haut 

G(*,a)==<p(*)?(«)jf   ^~- 
Cela  posé,  une  solution  particulière  de  l'équation  avec  second 
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membre  est  fournie,  d'après  le  théorème  de  Cauchj,  par  l'intégrale 


/ 


S(x,a)ty(a)da; 


par  suite,  toutes  les  solutions  de  l'équation  (i3)  qui  s'annulent 
pour  x  =  x0  seront  de  la  forme 

Cf(oO-h  f  6(#,  a)  <!>(«)€*«, 

où  C  désigne  une  constante  arbitraire.  Si  donc  V  désigne  une 
solution  de  l'équation  (i  i)  s'annulant  pour  x  =  x0>  nous  aurons, 
en  substituant  (H'— H  )  V  à  $(j?), 

l'indice  a  indiquant  que  l'on  remplacer  par  a  dans  la  parenthèse. 
On  peut  exprimer  la  constante  C  en  fonction  de  la  dérivée  de 
V'  pour  la  valeur  xQ  de  x.  Si  l'on  prend,  en  effet,  les  dérivées 
des  deux  membres  de  l'équation  précédente  en  faisant  x  =  x0, 
on  a 

Oh  obtient  donc  définitivement  la  formule  suivante 

w>     v'=  $?>  (£  X.^Ce(*,8)[(H'~  H)V']arfa' 

qui  ne  peut  être  d'aucun  secours  immédiat  pour  la  détermination 
de  V,  mais  qui  va  nous  permettre  d'établir  la  proposition  que  nous 
avons  en  vue. 

Imaginons,  en  effet,  que  x  varie  de  x0  à  xs .  La  fonction  V,  qui 
est  nullfepour  #  =  x*,  commence  par  avoir  un  certain  signe,  celui 

de  sa  dérivée  pour  x  =  x0,  ( -7-  )  •  Supposons,  par  exemple,  que 

ce  signe  soit  positif;  la  fonction  le  conservera  évidemment  de  x* 
à  xu  si  elle  ne  s'annule  pas;  et,  pour  prouver  qu'elle  ne  s'annule 
pas,  il  suffira  de  faire  voir  que,  si  la  fonction  demeure  positive 
pour  toutes  les  valeurs  inférieures  à  un  nombre  donné  x',  elle 
demeure' positive  même  pour  x=ocf.  Or  c'est  ce  qui  résulte 
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immédiatement  de  la  formule  précédente.  Le  premier  terme  du 
second  membre  sera  évidemment  positif  pour  x  =  xt9  et  il  en  sera 
de  même  de  tous  les  éléments  de  l'intégrale 


i. 


•  (*',«)[(H'-H)V']ai&: 


Q(â/,  a)  est  en  effet  positive,  puisque  a  est  inférieur  à  x\)  il  en  est 
de  même  par  hypothèse  de  (H'  —  H),  et  aussi  de  V^,  qui  cor- 
respond à  des  valeurs  a  de  x  toutes  comprises  entre  x0  et  xf. 

La  proposition  est  donc  établie.  On  en  déduit  comme  corollaire 
la  suivante  : 

Étant  données  les  deux  équations  (10),  (i  \),  s'il  arrive  que 
Von  ait  constamment  H'<H  et  qu* une  solution  de  la  première 
s9 annule  pour  x=zx0  et  x  =  xfy  ta  solution  de  ta  seconde  qui 
s'annule  po**r  x  =  a?0  aura  au  moins  une  seconde  racine  dans 
l'intervalle  {x*,x%). 

Car,  si  cette  solution  ne  s'annulait  pas  dans  l'intervalle  con- 
sidéré, il  en  serait  de  même  a  fortiori  de  la  solution  de  la  pre- 
mière équation,  en  vertu  même  de  la  proposition  que  nous  venons 
de  démontrer  (*). 

630.  Appliquons  ces  résultats  au  problème  des  lignes  géode- 
siques  et  reprenons  l'équation 

U3'  dv*  -      RR' 

.  Soient  p  une  solution  de  cette  équation  et  t>0,  vK  deux  racines 
consécutives  de  p  correspondantes  à  deux  points  Ma,  M4.  Nous 
savons  que  l'arc  M0M  sera  le  plus  court  tant  que  M  sera  entre  M0 
et  M(  mais  qu'il  perdra  cette  propriété  dès  que  M  sera  au  delà 
de  M,. 

Supposons  qu'en  tous  les  points  de  MQM|  on  ait 


(')  Les  propositions  établies  ici  ont  moins  d'étendue  et  de  généralité  que 
celles  de  Sturm  ;  mais  elles  suffisent  pour  l'objet  que  nous  avons  en  vue  et,  d'ail- 
leurs, le  lecteur  pourri  appliquer  notre  méthode  à  U  démonstration  4des  résultats 
les  plus  généraux  contenus  dans  l'admirable  Mémoire  de  Sturm. 
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la  solution  de  l'équation 


dv*  "      a*p 


dlp  _( i_  » 

dv*  "" 

qui  s'annule  pour  v  =  v0  sera 


Csm -> 


et  la  racine  immédiatement  supérieure  à  c0  sera 

D'après  Ja  proposition  de  Sturm,  cette  racine  doit  être  supérieure 
à  o«.  Nous  obtenons  ainsi  ce  beau  théorème  de  M.  O.  Bonnet, 
démontré  dans  les  Notes  citées  plus  haut  : 

Si,  le  long  d'une  ligne  géodésique,  le  produit  des  rayons  de 
courbure  est  positif  et  inférieur  à  à1,  la  ligne  ne  peut  être  le 
plus, court  chemin  dans  un  intervalle  supérieur  àiza{%). 

On  peut  ajouter  la  proposition  suivante,  qui  complète  celle  de 
M.  Bonnet. 

Supposons  qu'en  tous  les  points  de  Tare  M0Mf  on  ait 

Alors,  si  Ton  considère  l'équation 

<*P  _      P 

dv*  ~      b^ 

l'intervalle  entre  deux  racines  consécutives  sera  te 6.  Comme  il  ne 
saurait  être  inférieur,  d'après  la  proposition  de  Sturm,  à  F  inter- 
valle entre  deux  racines  consécutives  de  la  première,  on  est  conduit 
au  résultat  suivant  : 


(f)  M.  Bonnet  a  déduit  de  sa  proposition  les  conséquences  suivantes: 

Si,  dans  une  sur/ace  fermée  convexe,  le  produit  des  rayons  de  courbure  est 
inférieur  à  a',  la  longueur  de  la  droite  quixjoint  deux  points  quelconques 
de  la  surface  est  certainement  inférieure  à  ic  a. 

Si,  dans  une  surface  convexe,  le  produit  des  rayons  de  courbure  est  infé- 
rieur à  une  quantité  fixe  a',  la  surface  ne  peut  avoir  de  nappes  infinies. 
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Si,  en  tous  les  points  de  la  ligne  géodésique,  le  produit  des 
rayons  de  courbure  est  supérieur  à  b%,  la  géodisique  est  plus 
courte  que  tous  les  chemins  infiniment  voisins  dans  un  inter- 
valle au  moins  égal  àitb. 

Considérons  l'ellipsoïde,  par  exemple.  La  courbure  en  chaque 
point  est  donnée  par  la  formule 


RR'  = 


Pk 


a,  b,  c  désignant  les  demi-axes  elp  la  distance  du  centre  au  plan 
tangent  (n°  504).  Les  valeurs  extrêmes  de  RR'  seront 

c*      et       a»  ' 

Ainsi  toute  géodésique  ne  peut  être  le  plus  court  chemin  sur 
une  longueur  supérieure  à ;  elle  sera  certainement,  sur  toute 

longueur  inférieure  à  tc  —  >  plus  petite  que  tous  les  chemins  infi- 
niment voisins  réunissant  ses  extrémités. 

631.  La  méthode  suivie  par  M.  Bonnet  permet  de  trouver  très 
simplement  la  variation  de  longueur  d'un  arc  de  courbe. 

Soit  en  effet  MM'  une  courbe  qui  se  déplace  et  se  déforme  suivant 
une  loi  quelconque  (fig.  48);  considéroos-la  dans  deux.de  ses 

Fig.  48. 


R 


-F 


positions  infiniment  voisines  MM',  PP.  Élevons  les  géodésique» 
perpendiculaires  à  MM'  et  employons  le  système  de  coordonnées 
formé  par  ces  lignes  géodésiques  et  les  courbes  parallèles  à  MM'. 
On  aura,  pour  l'élément  linéaire,  l'expression 

ds*=du*+C*do*. 
La  variable  u  est  la  longueur  portée  sur  les  lignes  géodésiques 
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à  partir  de  MM',  prise  avec  un  signe  déterminé  suivant  qu'elle  sera 
portée  d'un  côté  ou  de  l'autre  de  MM'.  Quanta  la  variable  vy  nous 
pouvons  supposer  qu'elle  est  égale  à  Tare  de  la  courbe  MM'  com- 
pris entre  une  origine  fixe  et  le  pied  de  la  géodésique  (v).  On  aura 

encore 

C  =  i,        pour        i*=  o, 

mais  la  dérivée  j-  ne  sera  plus  nulle  pour  la  même  valeur  de  u. 
Il  résulte  des  formules  du  Livre  V  [H,  p.  385  à  387]  que  la 

dû 

valeur  de  —  -r-  pour  u  =  o  est  la  courbure  géodésique  de  MM', 

comptée  comme  positive  si  le  centre  de  courbure  géodésique  est 
du  côté  de  MM'  qui  correspond  aux  valeurs  positives  de  u.  ■ 

Cela  posé,  soient  R  et  R'  les  points  où  les  géodésiques  normales 
en  M  et  M'  viennent  couper  PF.  On  aura 

IMSTs  PP'— MM'=  PR-f-  FR'-h  RR  -  MM', 

ou,  en  considérant  les  triangles  infiniment  petits  RPM,  R'P'M', 

(16)        *  MM'=  -  PM cosr^MM*-  P'M' cos^'M'TSi  -4-  RR'-  MM'. 

En  tous  les  points  de  RR',  u  est  une  fonction  infiniment  petite 

de  i>.  On  aura  done 

rw      • 

RR'=/     yV«-*-C*«fr, 

ou,  en  développant  C  suivant  les  puissances  de  u  et  négligeant  les 
infiniment  petits  du  second  ordre, 

«■•-jfv7"^1*"^).*  -jfh"(£)J*- 

ou  enfin 

(.7)  RR'=MM'+jf"'«(*:)*. 

Si  nous  portons  cette  valeur  de  RR'  dans  la  formule  (16)  et  si 
nous  remplaçons  ( — j  par  son  expression  —  au  moyen  de  la 
courbure  géodésique  de  MM',  nous  aurons 

(18)         SMM'rr-PMcosr^^-P'M'cosrni^--  f    u  —  , 
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formule  très  intéressante  et  très  utile,  et  qui  ne  contient  que  des 
éléments  dont  la  définition  géométrique  et  le  signe  ne  laissent 
place  à  aucune  difficulté. 

632.  Elle  va  nous  permettre  d'indiquer  une  série  de  conditions 
auxquelles  doit  satisfaire  le  plus  court  chemin  entre  deux  points 
d'une  surface  limitée  d'une  manière  quelconque. 

i°  Les  portions  qui  seront  à  l'intérieur  de  la  surface  devront 
être  formées  de  lignes  géodésiques. 

Cette  propriété  résulte  immédiatement  de  ce  qui  a  été  démontré 
(n0,516  et  521).  On  peutla  déduire  aussi  de  la  formule  précédente. 
Si  le  rayon  de  courbure  géodésique  p^  n'est  pas  infini/ il  suffira 
en  effet  d'élever  sur  l'arc  MM'  des  perpendiculaires  infiniment 
petites  de  même  signe  que  p^,  c'est-à-dire  dirigées  du  côté  du 
centre  de  courbure  géodésique,  et  s'annulant  en  outre  pour  les 
deux  points  M  et  M'.  On  aura  ainsi  remplacé  MM'  par  un  chemin 
infiniment  voisin  et  plus  court,  puisque  l'expression  de  S  MM' 
donnée  par  la  formule  précédente  sera  essentiellement  négative. 


a°  Les  portions  de  chemin  qui  font  partie  de  la  limite  de  la  sur- 
face, si  elles  ne  sont  pas  des  géodésiques,  devront  satisfaire  à  la 
condition  suivante  :  imaginons  qu'en  chaque  point  delà  limite  on 
mène  celle  des  tangentes  de  la  surface  qui  est  normale  à  ta  courbe 
limite;  il  faudra  que  le  centre  de  courbure  géodésique  de  la 
courbe  soit  placé  sur  la  portion  de  cette  tangente  qui  est  dirigée 
vers  l'extérieur  de  la  surface.  En  effet,  si  cette  condition  n'était 
pas  remplie,  on  diminuerait  la  longueur  du  chemin  en  remplaçant 
un  segment  de  cette  courbe  limite  par  une  courbe  infiniment  voi- 
sine tracée  sur  la  surface  et  réunissant  les  extrémités  du  segment. 

3°  Si  deux  portions  du  chemin,  tracées  sur  une  même  nappe, 
viennent  se  réunir  (Jig.  49)  en  un  certain  point  de  l'intérieur,  elles 
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doivent  se  raccorder  tangentiellementét  de  manière  que  l'une  soit 
le  prolongement  de  l'autre.  Car,  si  ces  portions  BA,  AC  se  ren- 
contraient sous  un  angle  différent  de  zéro,  on  abrégerait  le  chemin 
total  en  prenant  B\  G'  infiniment  voisins  de  A  et  substituant  la 
route  directe  B'O  au  chemin  B' A  -f-  AC 

Il  résulte  de  là  que  la  portion  du  chemin  comprise  à  l'intérieur 
de  la  surface  doit  se  composer  d'une  seule  ligne  géodésique  qui  se 
continue  sans  interruption  jusqu'à  ce  qu'on  rencontre  une  limite 
ou  une  ligne  singulière  de  la  surface. 

4*Si  deux  portions  AB,  BG  du  chemin  le  plus  court  ABC  vien- 
nent se  rencontrer  en  un  point  B  (fig*  5o)  appartenant  à  la  limite 

Fig.  5a. 


DBK,  il  faudra  que  l'angle  ABC  soit  inférieur  ou  égal  à  deux 
droits,  pour  la  même  raison  que  précédemment. 

5°  Enfin,  si  la  surface  a  des  nappes  différentes  se  courant  ou  se 
raccordant  suivant  certaines  lignes,  le  chemin  le  plus  court  ne 
pourra  se  briser  et  passer  d'une  nappe  à  l'autre  qu'en  faisant  de 
part  et  d'autre  des  angles  égaux  avec  la  ligne  de  séparation. 

Nous  allons  indiquer  quelques  exemples  simples  propres  à  faci- 
liter l'application  de  ces  principes. 

Soit  d'abord  une  surface  plane  (fig*  5 1)  à  laquelle  on  aurait 
enlevé  l'aire  comprise  à  l'intérieur  du  cercle  O,  et  proposons-nous 
de  trouver  le  plus  court  chemin  entre  deux,  points  A  et  B,  choisis 
de  telle-manière  que  la  droite  AB  rencontre  la  circonférence.  Il 
résulte  des  propositions  précédentes  que  le  plus  court  chemin  se 
composera  de  l'une  des  tangentes  menées  de  A  et  de  B  à  la  cir- 
conférence et  d'une  portion  de  cette  circonférence.  On  n'aura 
donc  à  choisir  qu'entre  les  deui  chemins  AEFB  et  ADGB.  Le  plus 
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court  est  celui  qui  se  trouve  du  même  côté  de  O  que  la  droite  AB. 
Supposons  maintenant  que  le  plan  soit  double  et  se  compose 
de  deux  nappes  raccordées  suivant  la  circonférence  O  {fig-  5a). 
C'est  ce  qui  arriverait  si  Pou  appliquait  sur  le  plan  une  surface 
développable  dont  l'arête  de  rebroussement  viendrait  coïncider 


avec  la  circonférence  O.  Noua  désignerons  par  les  lettres  tans 
accents  les  points  de  la  première  nappe  et  par  les  lettres  ac- 
centuées ceux  de  la  seconde. 

Le  plus  court  chemin  d'un  point  A  de  la  première  nappe  à  un 

Fig.  Sa. 


point  B'  de  la  seconde  devra,  d'après  les  conditions  énoncées,  se 
composer  sur  chaque  nappe  d'une  portion  droite.  De  {dus,  les  deux 
droites  AM,  VM  devront  faire  en  M  des  angles  égaux  avec  la  cir- 
conférence. 

On  pourrait  multiplier  les  exemples  de  ce  genre;  noua  nous 
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contenterons  de  ceux  qui  précèdent.  Mais  nous  ajouterons  la  re- 
marque suivante,  qui  îpontrera  toute  l'extension  que  Ton  pourrait 
donner  à  ce  genre  de  recherches. 

Considérons  sur  une  surface  quelconque  tous  les  chemins  pos- 
sibles réunissant  deux  poiiits  donnés.  Les  études  approfondies 
que  l'on  a  été  conduit  à  entreprendre  dans  la  théorie  moderne  des 
fonctions  ont  montré  qu'il  existe  un  grand  nombre  de  surfaces 
pour  lesquelles  on  ne  peut  passer  de  l'un  de  ces  chemins  à  tout 
autre,  réunissant  les  mêmes  points,  par  une  déformation  progres- 
sive et  continue.  Par  exemple,  sur  un  cylindre  circulaire  droit,  il  y 
aura  des  chemins  allant  d'un  point  A  è  un  autre  point  B  en  faisant 
un  nombre  quelconque  de  tours,  soit  dans  un  sens,  soit  dans 
l'autre;  et  ces  chemins  ne  seront  pas  réductibles  les  uns  aux  autres. 
Si  l'on  veut  considérer  une  surface  limitée,  on  pourra  prendre 
le  tore,  pour  lequel  il  y  a  lieu  de  faire  les  mêmes  distinctions,  la 
surface  d'un  ellipsoïde  ou  une  portion  de  surface  plane  dans  les- 
quelles on  aurait  enlevé  les  parties  de  la  surface  comprises  à  l'in- 
térieur de  différents  traits  fermés,  etc.  Dans  un  très  intéressant 
Mémoire  publié  en  1866  (<),  M.  Jordan  a  montré  comment  on 
peut  classer  toutes  ces  routes  différentes  et  les  réduire  à  certains 
chemins  élémentaires  parfaitement  définis.  De  cette  manière,  le 
problème  que  nous  avons  étudié  dans  ce  Chapitre  se  présentera 
sous  un*,  forme  nouvelle  et  plus  générale.  On  pourra  l'énoncer 
comme  il  suit  : 

Parmi  tous  les  chemins  réunissant  deux  points  A  et  h  d'une 
sur/ace  et  réductibles  les  uns  aux  autres  par  une  déformation 
continue,  déterminer  celui  qui  est  le  plus  court. 

Les  propriétés  différentielles  que  nous  avons  établies  plus  haut 
permettront  d'étudier  cette  intéressante  question,  dont  la  discus- 
sion complète  appartient  évidemment  à  la  Géométrie  de  situation. 
Le  lecteur  pourra  examiner  quelques  cas  simples,  se  rapportant  i 
des  cylindres  ou  à  des  surfaces  planes  percées  de  trous  circu- 
laires. 


'  (')  Jordan  (G.)»  Sur  la  déformation  des  surfaces  (Journal  de  Liouville, 
a*  série,  t.  XI,  p.  io5;  1866). 
Des  contours  tracés  sur  Us  surfaces  (Même  Recueil  et  même  tome,  p.  no). 
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633.  Nous  terminerons  ce  que  nous  avons  à  dire  sur  ce  sujet 
en  donnant  quelques  indications  sur  une  notion  nouvelle,  celle  de 
la  longueur  réduite,  introduite  par  M.  Christoffel  dans  la  théorie 
des  lignes  géodésiques  ('). 

Soit  (g)  (Jig*  53)  une   ligne  géodésique   dont  les  différents 

Fig.53. 


points  seront  déterminés  par  leurs  abscisses  t>,  comptées  à  partir 
d'une  origine  fixe  O  prise  sur  cette  ligne.  Nous  avons  vu  que, 
pour  définir  toute  ligne  géodésique  infiniment  voisine  de  (g),  il 
faut  élever  au  point  d'abscisse  t>  une  perpendiculaire/?  satisfaisant 
à  l'équation  du  second  ordre 

le  lieu  de  l'extrémité  de  cette  perpendiculaire  sera  la  ligne  géodé- 
sique cherchée.  Par  conséquent,  si  l'on  veut  obtenir  celles  de  ces 
lignes  qui  passent  en  M0,  il  faudra  prendre  les  solutions  de  l'é- 
quation précédente  qui  se  réduisent  à  zéro  pour  le  point  M0.  Ces 
solutions  ne  diffèrent  les  unes  des  autres  que  par  un  facteur  con- 
stant; distinguons  et  désignons  par  la  notation  [M0M]  celle  dont 

la  dérivée  •£-  se  réduit  à  i  pour  le  point  M0.  On  pourra  dire  alors 

que  toute  ligne  géodésique  passant  par  M0  est  définie  par  l'é- 
quation 

(*o)  />  =  a[M0M], 

où  a  désigne  une  constante  infiniment  petite.  Proposons-nous  de 
délerminer  l'angle  9  que  fait  en  M0  cette  ligne  géodésique  avec  la 
ligne  (g).  Nous  considérerons  pour  cela  le  triangle  M0M,K,  en 


(•)  Christoffel  (E.-B.),  AUgemeine  Théorie  der  gcodàti&chen  Dreieclce 
(AbJiandlungen  der  KÔniglicken  Akademie  den  WUsenschaften  *u  Berlin, 
p.  119-176;  1868). 
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supposant  le  point  M<  infiniment  voisin  de  M0.  Coname  il  est  rec- 
tangle en  M i ,  nous  aurons 


M,K  _fdpl 
M.Mt  ~  t*Jii/ 


en  négligeant  les  infiniment  petits  d'ordre  supérieur  au  premier. 
En  vertu  de  la  définition  de  la  solution  [M0  M],  on  aura  donc 

e  =  «. 

De  là  résulte  lé  théorème  suivant,  dû  à  M.  Christoffel. 

Donnons  à  la  solution  [M, M]  de  l'équation  (19),  qui  est  définie 
par  la  double  condition  de  se  réduire  à  o  pour  M0  et  d'avoir  sa 
dérivée  égale  à  1  pour  le  même  point,  le  nom  de  longueur  réduite 
du  segment  géodésique  M0M.  Si,  par  le  point  M0,  on  mène  une 
ligne  géodésique  faisant  avec  la  première  l'angle  in/iniment 
petit  8  et  qu'on  élève  en  M  l'arc  perpendiculaire  MH  jusqu'à  la 
rencontre  de  cette  ligne  géodésique,  on  aura 

(ai)  MH  =  8[M.M]. 

Si  v9  et  v  sont  les  abscisses  des  points  M©  et  M,  on  aura,  comme 
nous  l'avons  déjà  vu  (n°  628), 

(*»)  [M.M]  =  ?(Pp)?(^)jr<'^, 

<f(v)  désignant  une  solution  de  l'équation  différentielle  qui  ne 
s'annule  pas  pour  v  =  p0. 

Nous  voyons,  d'après  cette  formule,  que  l'on  a 

[M0M]h-[MM.]*=o. 

Si  l'on  connait  deux  solutions  ç (v),  ty(v)  de  l'équation  différen- 
tielle, satisfaisant  nécessairement  à  une  relation  de  la  forme 

T(p)f(p)-*"(0^(0«Cf 
on  trouvera 

G 

et  cette  nouvelle  expression  de  la  distance  réduite  permet  de 
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démontrer  immédiatement  une  relation 

(24)  [ab][cd]  +  [ac][db]  +  [ad][bc]  =  o, 

qui  a  été  donnée  par  M.  Christoffel. 

Si,  sur  toutes  les  lignes  géodésiques  passant  par  Me  {fi&-  53), 
on  porte  une  longueur  égale  à  M0M,  on  obtiendra  une  trajectoire 
orthogonale  à  toutes  ces  lignes  géodésiques  qui  passent  en  M0.  Le 
rayon  de  courbure  géodésique  de  cette  trajectoire  orthogonale  an 
point  M  sera  donné  par  la  formule 

K     '  ï8      [M*M]       dP      ' 

que  nous  nous  contenterons  d'indiquer. 

II.  résulte  des  développements  donnés  plus  haut  que  les  pro- 
priétés essentielles  de  la  longueur  réduite  avaient  été  utilisées  par 
M.  O.  Bonnet  avant  que  cet  élément  eût  été  défini  par  M.  Chris- 
toffel. 
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CHAPITRE  VI. 

LA  COURBURE  GÉODÉSIQUE  ET  LE  THÉORÈME  DE  GAUSS. 

Définitions  diverses  de  lt  courbure  géodésique.  —  Géoéralisatioo  de  différentes 
propositions  relatives  à  la  courbure  des  lignes  planes.  —  Définition  due  a 
M.  Beltrami  de  la  courbure  géodésique.  —  Détermination  de  toutes  les  surfaces 
dont  les  lignes  de  courbure  ont  leur  courbure  géodésique  constante.  —  L 
théorème  de  Green  pour  une  aire  A  connexion  simple.  —  Formule  de  M.  O. 
Bonnet.  —  Théorème  de  Gauss  relatif  à  la  courbure  totale  d'un  polygone  dont 
les  côtés  sont  des  lignes  géodésiques.  —  Définition  de  l'angle  de  contingence 
géodésique.  —  Formule  de  M.  Liouville,  expression  de  la  courbure  totale  en 

.  un  point  de  la  surface  au  moyen  des  courbures  géodésiques  des  deux  lignes 
coordonnées.  —  Application  de  cette  formule  à  un  problème  de  M.  Tcheby- 
cheff.  —  Le  théorème  de  Green  pour  une  aire  à  connexion  multiple.  —  Appli- 
cations diverses.  —  Le  théorème  de  Gauss  relatif  a  la  courbure  d'un  polygone 
géodésique  ne  constitue  pas  une  propriété  caractéristique  des  lignes  géodé- 
siques. 


634.  Après  avoir  développé  les  principales  propositions  rela- 
tives aux  lignes  géodésiques,  nous  allons  étudier  d'une  manière 
détaillée  la  courbure  géodésique.  Nous  avons  vu  qu'elle  est  donnée 
par  la  formule 

(  i  )  —  =  dtu  -f-  r  du  -r-  rj  dv . 

Le  centre  de  courbure  géodésique,  c'est-à-dire  le  centre  de 
courbure  de  la  projection  de  la  courbe  sur  le  plan  tangent,  admet 
pour  coordonnées  relativement  au  trièdre  mobile  (T) 

x  =  —  pfSiiicu,       ^  =  p^cosu>. 

Par  conséquent,  le  rayon  vecteur  qui  joint  le  point  de  la  surface 
au  centre  de  courbure  géodésique  fera  avec  Taxe  des  x  du  trièdre 

(T)  un  angle  égal  à  to  H —  ou  o>  —  -  suivant  que  p^  sera  positif 
ou  négatif. 

La  courbure  géodésique  élanl  un  élément  des  plus  importants, 
nous  en  ferons  connaître  successivement  différentes  expressions. 
D.  —  III.  8 
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Au  premier  rang,  il  faut  placer  la  suivante  ':  nous  a  von*  va  (n°631) 
que,  si  l'on  considère  un  arc  quelconque  MM'  et  si  l'on  porte  des 
longueurs  infiniment  petites  X  sur  les  géodésiques  normales  à 
celte  courbe  de  manière  à  obtenir  un  arc  infiniment  voisin  RR', 
l'accroissement  de  MM'  est  défini  par  la  formule 

*MM'=-  fW  — , 

pourvu1  que  Ton  donne  à  X  et  à  p^  le  même  signe  quand  ces  gran- 
deurs sont  portées  dans  le  même  sens. 

L'élément  ds  étant  toujours  .positif,  on  a,  d'après  un  théorème 
connu, 

x      "(S> 

nant  la  valeur  de  —  prise  pour  un  point  inconnu  de 

Tare  MM'  ou  encore  une  moyenne  entre  la  plus  petite  et  la  plus 

grande  des  valeurs  de  —  relatives  aux  points  compris  entre  M  et  M'1 

Si  nous  supposons  que  Tare  MM7  se  réduise  à  Tare  infiniment 
petit  AB  (Jig.  54),  la  formule  précédente  nous  donnera 

A'B  —  AB 


8MM'  =  -MM' 


(s) dé8igl 


pf  différant  infiniment  peu  du  rayon  de  courbure  de  AB  en  A.  On 
peut  obtenir  un  résultat  beaucoup  plus  général  par  une  interpré- 
tation directe  des  formules  qui  donnent  la  courbure  géodésique. 

635.  Supposons  la  surface  rapportée  à  des  coordonnées  rectan- 
gulaires quelconques  et  soit 

dg*  =-.  À*  du*  -h  C*  d* 
l'expression  de  l'élément  linéaire. 
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Le  rayon  de  courbure  géodésique  de  la -courbe  t>  =  const.  sera 
donné  (n°  807)  par  la  formule 

les  coordonnées  du  centre  de  courbure  géodésique  étant 

*i  =  o,      ri  =  P- 

Construisons  les  quatre  courbes  coordonnées  (ci),  (u-f-rf« ),(*>), 
(e  +  <fr)t  qni  ferment  le  quadrilatère  curviligne  MM'PF  (  fig.  55). 

Fig.  55. 


(t-Mt) 


On  aura 


et,  par  conséquent, 
ce  qu'on  peut  écrire 


PP'=  A  du  -+-^;(A  du)  dv; 


PP'-MM^^aftufr. 


L'expression  de  p  pourra  donc  être  présentée  sous  la  forme 

U}  p  ""        M  P.  MM'  * 

C'est  le  résultat  auquel  nous  avions  été  conduits  plus  haut; 
mais,  dans  ia  première  méthode,  nous  supposions  que  les  trajec- 
toires orthogonales  de  la  courbe  (?)  étaient  des  géodésiques, 
tandis  que  ce  sont  maintenant  des  courbes,  se  succédant  d'après 
une  loi  quelconque. 

636.  Nous  avons  ainsi  une  première  définition  dans  laquelle 
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on  n'a  pas  à  sorlir  de  la  surface.  En  voici  une  autre  de  même 
nature. 

Étant  donnée  une  courbe  quelconque  MH  {fig*  56),  menons 
la  géodésique  MM'  tangente  en  M;  pour  déterminer. les  points  de 
la  surface,  nous  prendrons  des  abscisses  MQ  =  v  sur  cette  ligne 
géodésique  et  nous  élèverons  en  Q  des  perpendiculaires  géode- 
siques  PQ  =  «. 

Kig.  56. 


L'élément  linéaire  aura  pour  expression 

(3)  ds*  =  du*  +  C*dv*, 

et  Ton  aura  pour  u  =  o 

C  =  .,         ^=o. 

Le  développement  de  C  suivant  les  puissances  de  u  sera  donc 
de  la  forme 

(4)  C  =  I-4-/IM*-*-..., 

h  étant  une  fonction  de  i>. 

L'équation  de  la  courbe  MH  permettra  de  développer  u  en  série 
suivant  les  puissances  de  v.  On  aura,  pour  les  points  de  cette 
courbe  voisins  de  M, 

m  =  kv *  -+•  k'  c3  -*- . . . . 
Calculons  la  courbure  géodésique  de  la  courbe  en  M.  On  a  ici 
d*       ^         àC>  Ji  du 

—   =  dot  -4-  -r-  dv,  -7T-T    =  COtlO. 

çg  du  C  dv 

En  se  bornant  aux  premiers  termes  des  développements,  on 
trouve 

ds  =  dv.        cota*  =  ?.£v,        tu  =  - ikv 
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et,  par  conséquent, 


-1=-,*. 


Remplaçons  k  par  sa  valeur  dans  le  développement  de  u;  nous 
trouverons  que  Ton  a,  pour  tous  les  points  de  la  courbe  MH  qui 
sont  dans  le  Voisinage  du  point  M, 

11=: , 

c'est-à-dire 

(5)  RS  =  -^, 

*?* 

ce  qui  est  la  généralisation  d'une  formule  bien  connue  relative 
aux  courbes  planes  (  •  ). 

037.  On  pourra  lire  dans  le  Traité  de  Calcul  différentiel  de 
M.  J.  Bertrand  des  démonstrations  purement  géométriques  qui  per- 
mettent de  rattacher  les  unes  aux  autres  les  propriétés  précédentes. 
Nous  rencontrerons  plus  loin  (n°  641)  d'autres  expressions  de  la 
courbure  géodésique.  Pour  le  moment,  nous  nous  contenterons 
de  signaler  la  définition  suivante,  dans  laquelle  on  sort  de  la  sur- 
face pour  construire  le  centre  de  courbure  géodésique. 

Étant  donnée  une  courbe  ÀB  (fig-  57),  imaginons  que  Ton 
mène  en  ses  différents  points  les  tangentes  MK,  M'K/,  ...  de  la 
surface  qui  sont  normales  à  la  courbe.  Ces  tangentes  forment  une 
surface  réglée  :  Le  point  de  chaque  génératrice  MK  pour  lequel 
le  plan  tangent  à  cette  surface  réglée  est  normal  au  plan  tan- 
gent en  M  est  précisément  le  centre  de  courbure  géodésique  de 
la  courbe  AB,  pour  le  point  M.  Si  la  surface  réglée  est  déve- 
loppable,  le  centre  de  courbure  géodésique  sera  le  point  de 
contact  de  chaque  génératrice  rectiligne  avec  V arête  de  re- 
broussemerit. 

Pour  établir  cette  proposition,  supposons  la  surface  rapporte 
au  système  de  coordonnées  déterminé  par  les  géodésiques  perpen- 


(*)  Le  signe  —  provient  de  ce  que  pf  est  considéré  comme  positif  quand  il  esl 
porté  dtns  le  sens  correspondant  a  l'angle  w  -+-  -  • 
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diculaires  à  AB  et  par  leurs  trajectoires  orthogonales.  L'élément 
linéaire  de  la  surface  aura  la  forme  si  souvent  employée 

(6)  ds*  =  du*-hC*di>*. 

Considérons  le  trièdre  (T)  déjà  défini  et  dont  l'aie  des  x  est  la 
tangente  à  la  géodésique.  Si  on  lui  imprime  un  déplacement  de 
telle  manière  que  le  sommet  décrive  une  courbe  quelconque,  un 
point  de  Taxe  des  a>  décrira  un  arc  infiniment  petit,  dont  les  pro- 
jections sur  les  arêtes  du  trièdre  seront  respectivement 

du-hdx,    (C-*-rtx)dvt     — (q  du -h  q\  dv)xt 

d'après  les  formules  du  n°  499  [II,  p.  370].  Supposons  d'abord 
qu'on  se  déplace  suivant  la  courbe  AB;  v  variera  seule  et,  pour 

Fig.  57. 


que  le  déplacement  s'effectue  dans  un  plan  perpendiculaire  au 
plan  tangent  en  M,  c'est-à-dire  pour  que  le  plan  tangent  au  point 
considéré  à  la  surface  réglée  engendrée  par  MK  soit  normal  au 
plan  tangent  en  M,  il  faudra  que  la  projection  du  déplacement  sur 
l'axe  àt%y  soit  nulle,  c'est-à-dire  que  l'on  ait 

C  -4-  rtx  =  o. 
On  tire  de  là 

du 

et  cette  valeur  de  x  détermine  précisément  le  centre  de  courbure 
géodésique- de  la  courbe  AB.  Notre  proposition  est  donc  établie. 
On  en  déduit  la  conséquence  suivante  : 

Imaginons  qu'on  mène  toutes  les  tangentes  aux  géodésiques 
r=const.,   c'est-à-dire   aux  géodésiques   normales  à  la  courbe 
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donnée.  On  formera  une  congruence  recliligne  admettant  une 
surface  focale  dont  Tune  des  nappes  sera  la  surface  proposée. 
Nous  allons  montrer  que  la  seconde  nappe  sera  le  lieu  des  centres* 
de  courbure  géodésique  de  AB  et  des  courbes  parallèles  à  AB. 

Remarquons  d'abord  que  les  droites  de  la  congruence,  étant 
tangentes  à  une  famille  de  géodésiques  tracées  sur  la  surface  pro- 
posée, sont,  par  cela  même,  normales  à  une  surface  (n°  441).  Par 
suite,  si  l'on  envisage  une  surface  réglée  quelconque  formée  avec 
les  droites  de  la  congruence,  les  plans  tangents  à  cette  surface  aux 
deux  points  focaux  de  l'une  quelconque  de  ses  génératrices  seront 
nécessairement  rectangulaires. 

Si  Ton  applique  cette  remarque  à  la  surface  réglée  engendrée 
par  MK  quand  le  point  M  décrit  la  courbe  AB,  on  reconnaîtra 
immédiatement  que  le  second  point  focal  de  MK  est  le  point  où  le 
plan  tangent  à  la  surface  réglée  est  perpendiculaire  au  plan  tan- 
gent en  M.  C'est  donc,  d'après  ce  que  nous  avons  établi,  le  centre 
de  courbure  géodésique  de  AB. 

Ainsi,  lorsque  des  droites  sont  normales  à  une  sur/ace  (S)  et 
forment  une  congruence  dont  la  sur/ace  focale  est  constituée 
par  tes  deux  nappes  de  ta  surface  des  centres  de  courbure  de 
(S),  les  arêtes  de  rebroussement  des  développablts  que  Von 
peut  obtenir  avec  ces  droites  engendrent  deux  familles  de  géo- 
désiques situées  respectivement  sur  les  deux  nappes  de  la  sur- 
face des  centres.  Les  courbes  parallèles  qui  coupent  à  angle 
droit  Vune  de  ces  familles  de  géodésiques -ont  leurs  centres  de 
courbure  géodésique  situés  sur  Vautre  nappe  de  la  surface  des 
centres. 

Cette  proposition  si  générale,  sur  laquelle  nous  reviendrons 
plus  loin,  permet  de  démontrer  directement  l'un  des  beaux  théo- 
rèmes que  la  Géométrie  des  surfaces  doit  à  M.  Weingarten.  Pour 
le  moment,  nous  en  déduirons  seulement  le  corollaire  suivant. 

Nous  avons  considéré  les  géodésiques  normales  à  AB.  Dans  le 
plan  et,  par  conséquent,  pour  les  surfaces  développables,  la  défini- 
tion de  la  courbure  peut  se  rattacher  au  point  d'intersection  de 
deux  géodésiques  normales  infiniment  voisines.  On  n'obtiendrait 
rien  en  essayant,  pour  une  surface  quelconque,  une  généralisation 
dans  cette  voie;  car,  en  modifiant  la  définition  de  la  surface  à  une* 
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distance  finie  de  la  courbe  AB,  on  change  complètement  le  cours 
et  les  intersections  successives  des  lignes  géodésiques.  Mais  on 
peut  opérer  de  la  manière  suivante. 

Traçons  (Jîg.  58)  les  géodésiques  successives  MH,  M' H', 
normales  à  la  courbe  AB,  et  la  tangente  MK  en  M  à  la  géode- 
sique  MH.  Si  l'on  mène  à  la  seconde  géodésique  M'H'  une  tan- 

Fig.  58. 


génie  PI  dont  le  point  de  contact  sera  choisi  par  la  condition 
qu'elle  rencontre  MK,  il  est  clair  que  le  point  d'intersection  C 
des  deux  droites  sera  le  centre  de  courbure  géodésique  de 
l'arc  MM'.  Car,  dan»  la  congruence  formée  par  les  tangentes  aux 
géodésiques,  le  point  G,  étant  l'intersection  de  deux  droites 
infiniment  voisines,  sera  le  second  point  focal  de  MK. 

Quand  la  surface  devient  plane,  la  construction  précédente  se 
réduit  à  celle  qui  donne  le  centre  de  courbure  par  l'intersection 
de  deux  normales  infiniment  voisines  ('). 

Si  l'on  construit  les  différentes  géodésiques  M'H'  voisines  de 
MH,  le  lieu  du  point  P  relatif  à  chacune  d'elles  sera  évidemment 
celle  des  courbes  conjuguées  de  toutes  ces  géodésiques  qui  passe 
au  point  M. 

('  )  Celte  construction  du  centre  de  courbure  géodésique  est  due  à  M.  Beltrami. 
Voir  le  Mémoire  intitulé  Bicerche  di  Analist  applicata  alla  Geometria  (Journal 
de  Rattaglini,  t.  II;  1864  ). 
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Dans  le  cas  d'une  ligne  de  courbure,  cette  conjuguée  des  gëo- 
désiques  normales  coïncide  avec  la  ligne  de  courbure  elle-même» 
Nous  avons  donc  le  théorème  suivant  : 

Le  lieu  des  centres  de  courbure  géodésique  d' une  ligne  de 
courbure  est  celle  des  développées  de  cette  courbç  qui  est  V en- 
veloppe des  normales  à  la  courbe  situées  dans  le  plan  tangent 
à  la  surface,  ou,  ce  qui  est  la  même  chose,  qui  est  V arête  de 
rebroussement  de  la  développable  enveloppée  par  les  plans 
tangents  à  la  surface  en  tous  les  points  de  la  ligne  de  courbure. 

\  638.  Si  la  ligne  de  courbure  a  son  rayon  de  courbure  géode- 

\  sique  constant,  la  développée  précédente  devra  se  réduire  à  un 

point  et,  par  conséquent,  la  ligne  de  courbure  devra  être  située 
sur  une  sphère  coupant  la  surface  à  angle  droit. 
I  Cette  dernière  conséquence  a  été  déjà  signalée  par  M.  Ribau- 

cour  (').  Elle  a  permis  à  cet  habile  géomètre  de  donner  une  solu- 
tion géométrique  d'une  question  déjà  résolue  analogiquement  par 
M.O.  Bonnet  (2);  Déterminer  toutes  les  surfaces  pour  lesquelles 
toutes  les  lignes  de  courbure  ont  leur  courbure  géodésique  con- 
stante. 

Il  résulte,  en  effet,  de  la  remarque  faite  par  M.  Ribaucour  que 
les  lignes  de  courbure  de  chaque  famille  devront  être  sur  une 
série  de  sphères  coupant  la  surface  à  angle  droit.  Comme  les 
sphères  qui  contiennent  deux  lignes  de  courbure  appartenant  à 
des  familles  différentes  se  coupent  nécessairement  à  angle  droit, 
nous  aurons  en  premier  lieu  à  résoudre  le  problème  suivant  : 

Déterminer  deux  familles  de  sphères  jouissant  de  la  pro- 
priété que  chaque  sphère  de  l'une  des  familles  coupe  à  angle 
droit  toutes  celles  de  Vautre. 

On  connaît  la  solution  de  cette  question  et  Ton  sait  que,  par  une 
inversion  réelle,  on  peut  toujours  amener  Tune  des  familles  à  être 
composée,  soit  de  sphères  concentriques  ou  de  plans  parallèles, 

(*)  Ribaucour,  Sur  la.  théorie  des  sur/aces  {Bulletin  de  la  Société  philoma* 
Inique,  p.  *4î  1870). 

(•)  0.  Bonnet,  Mémoire  sur  la  théorie  des  sur/aces  applicables  (Journal 
de  l'École  Polytechnique,  XLII*  Cahier,  p.  i3a  et  suivantes;  1867). 
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soit  de  plans  passant  par  une  droite.  Dans  le  premier  cas,  la  sur- 
face, étant  coupée  à  angle  droit  par  une  série  de  sphères  concen- 
triques ou  par  une  série  de  plans  parallèles,  ne  peut  être  qu'un 
cône  ou  un  cylindre.  Dans  le  second  cas,  la  surface,  étant  coupée 
à  angle  droit  par  tous  les  plans  qui  passent  par  une  droite,  est 
nécessairement  une  surface  de  révolution,  admettant  cette  droite 
pour  axe.  Nous  avons  donc  le  résultat  suivant  : 

Les  seules  surfaces  dont  toutes  les  lignes  de  courbure  aient 
leur  courbure  géodes ique  constante  sont  les  surfaces  de  révo- 
lution, les  cônes,  les  cylindres  et  les  transformées  de  ces  sur- 
faces  par  inversion. 

639.  Nous  aurons,  dans  ce  qui  va  suivre,  à  nous  appuyer  sur  le 
théorème  de  Green  qui  <)onne  la  transformation  d'une  intégrale 
curviligne  en  une  intégrale  double.  Nous  allons  d'abord  présenter 
quelques  remarques  sur  ce  théorème  et  ses  applications  à  la 
théorie  des  surfaces. 

Considérons  une  portion  de  surface  à  connexion  simple,  limitée 
par  un  contour  ÀA'BB'  (fig.  5q);  et  soit 


s< 


(M  du  -4-  N  dv) 


une  intégrale  relative  à  ce  contqur,  que  Ton  supposera  parcouru 
dans  le  sens  de  la  flèche. 

Supposons  que  les  fonctions  M  et  N  de  u  et  de  v  restent  finies, 
uniformes  et  continues  et  qu'elles  admettent  des  dérivées  pour 
tous  les  points  à  l'intérieur  du  contour.  Le  théorème  de  Green 
nous  apprend  que  l'intégrale  simple  précédente  peut  être  rem- 
placée par  une  intégrale  double  relative  à  toute  l'aire  limitée  par 
ce  contour.  Les  remarques  suivantes  conduisent  à  ce  résultat  par 
la  voie  qui  nous  parait  la  plus  naturelle. 

Le  caractère  essentiel  d'une  intégrale  double,  d'une  fonction  de 
surface,  est  évidemment  le  suivant  :  si  Pon% décompose  par  des 
sections  la  surface  en  deux  ou  plusieurs  parties,  l'intégrale  totale 
est  la  somme  de  celles  qui  sont  relatives  à  ces  diverses  parties.  Or 
\\  est  aisé  de  voir  que  cette  propriété  appartient  à  notre  intégrale 
curviligne;  car,  si  l'on  découpe  Taire  en  deux  parties  par  la  ligne 
AHB,  l'intégrale  relative  au  contour  primitif  AA'BB'  est  la  somme 
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des  intégrales  relatives  aux  deux  contours  partiels  AA'BHA, 
AHBB'A  que  l'on  peut  former  avec  AB.  En  continuant  ainsi  à 
effectuer  des  sections  et  à  décomposer  les  contours,  on  verra  que 
l'intégrale  primitive  peut  être  remplacée  par  la  somme  des  inté- 
grales relatives  à  des  contours  infiniment  petits,  parcourus  dans  le 

Fig.  69. 


même  sens  que  le  contour  primitif.  Or  il  est  très  aisé  de  montrer 
que  de  telles  intégrales  curvilignes  sont  proportionnelles  à  Taire 
du  contour  auquel  elles  se  rapportent. 

Considérons,   en    effet,    un    contour    infiniment    petit    mnp 
{fig*  60);  nous  commencerons  par  supposer  que  les  courbes  coor- 

Fig.  60. 


données  qui  se  croisent  dans  son  intérieur  forment  un  système  de 
mailles  analogue  à  celui  que  Ton  obtient  dans  le  plan  avec  les 
coordonnées  de  Descartes.  Alors  les  coordonnées  u  et  v  varieront 
infiniment  peu  dans  l'intérieur  du  contour,  et,  si  u0,  o0  désignent 
les  valeurs  de  ces  coordonnées  pour  un  point  A  de  l'intérieur, 
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les  différences  u  —  u0)  v  —  v0  seront  infiniment  petites  pour  tous 
les  points  à  l'intérieur  du  contour.  C'est  ce  qui  n'aurait  pas  lieu 
si  l'on  employait,  par  exemple,  des  coordonnées  polaires  ayant 
leur  pôle  en  A;  c  désignant  l'angle  polaire,  cette  coordonnée 
prendrait  toutes  les  valeurs  possibles  à  l'intérieur  du  contour. 

Puisque  les  différences  u  —  u9f  v  —  v%  sont  infiniment  petites, 
on  pourra  développer  M  et  N  par  la  série  de  Tajlor.  On  aura 

N-N.+  (S)i(.-*>+(S),i— )-h.... 

l'indice  o  indiquant  les  valeurs  des  fonctions  pour  le  point  A.  Par 
conséquent,  on  aqra 

les  termes  non  écrits  n'ayant,  on  le  reconnaîtra  aisément,  aucune 
influence  sur  le  résultat  final  parce  qu'ils  sont  infiniment  petits 
par  rapport  à  l'aire  comprise  à  l'intérieur  du  contour. 

La  première,  la  deuxième,  la  quatrième  et  la  sixième  intégrale 
de  la  formule  précédente  sont  évidemment,  nulles  quand  on  les 
étend  à  tout  le  contour.  Il  nous  reste  dono  à  examiner  seulement 
les  deux  termes 


Or  on  a 


/dM 


SX/^-^^^CS)./^-^*- 


(7)  I (u  —  u*)d»  =  —  l(v-^v9)du=z  !  !  dudv, 

l'intégrale  double  étant  étendue  à  toute  l'aire  limitée  par  le  con- 
tour. On  peut  donc  écrire 

11  suit  de  là  que  l'intégrale  curviligne  primitive  peut  être  rem- 
placée par  l'intégrale  double  dont  l'élément  est  le  second  terme 
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de  la  formule  précédente*. el  Ton  a 

(8)  /(M*  +  N*)=//(£-5)**. 

C'est  la  formule  de  Green  ('). 

La  démonstration  précédente  est  évidemment  inférieure  sous 
le  rapport  de  la  rigueur  à  celle  que  l'on  donne  habituellement  et 
que  l'on  pourra  consulter,  par  exemple,  dans  le  Cours  de  M.  Hèr- 
mite(3);  mais  elle  offre  l'avantage  de  bien  faire  saisir  la  raison 
de  cette  transformation  si  curieuse  d'une  intégrale  simple  en  une 
intégrale  double;  elle  nous  montre  aussi  que,  s'il  existe  des  points 
où  toutes  les  courbes  coordonnées  d?un  système  viennent  se 
croiser,  il  faudra  les  entourer  d'une  petite  courbe,  et  l'intégrale 
curviligne  primitive  sera  égale  à  la  somme  des  intégrales  relatives 
à  ces  courbes  infiniment  petites,  augmentée  de  l'intégrale  double 
étendue  à  toute  la  portion  de  Taire  qui  est  extérieure  à  ces 
courbes. 

640.  Appliquons  lé  théorème  de  Green  à  l'équation  qui  donne 
le  rayon  de  courbure  géodésique 

(9)  —  =  dw  -r  r  du  -+-  rt  dv. 

9ff 


(*)  D'après  ta  manière  même  dont  on  a  obtenu  cette  formule,  on  déterminera 
sans  difficulté  le  signe  qu'il  faut  donner,  dans  l'intégrale  double,  à  l'élément 
dudv.  11  résulte,  en  effet,  des  équations  (7)  que,  si  Ton  considère,  par  exemple, 
l'élément  de  surface  compris  entre  les  courbes  de  paramètres  m,  u  -h  du,  vy 
v  -+•  dv,  on  a 

dudv  =2  -  /  (udv  —  vdu), 

l'intégrale  curviligne  s'appliquant  au  contour  qui  limite  cette  aire,  parcouru 
dans  te  mime  sens  que  le  contour  primitif.  De  là  on  déduira  facilement  la  règle 
soi  van  te. 

Définissons  comme  sens  positif  sur  chacune  des  courbes  coordonnées  le  sens 
dans  lequel  augmente  la  coordonnée  qui  demeure  variable  sur  cette  courbe. 
L'élément  dudv  devra  être  positif  si,  pour  un  point  à  l'intérieur  de  cet  élément, 
la  rotation  qui  amène  la  partie  positive  de  la  courbe  de  paramètre  v  du  côté  de 
la  partie  positive  de  la  courbe  de  paramètre  u  est  de  même  sens  que  la  rotation 
autour  du  contour  total;  il  sera  négatif  duns  le  cas  contraire. 

(')  Hbamite,  Cours  autographié  de  la  Faculté  des  Sciences,  3*  édition, 
%•  Leçon;  1887. 
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Nous  aurons  donc 


Jd*>— J   T-  «-/(rfc  +  ri*), 


les  intégrales  étaat  étendues  à  tout  contour  fermé.  On  a,  d'ailleurs, 
en  vertu  de  la  formule  (8), 

On  est  ainsi  conduit  à  la  relation  fondamentale 

où  l'on  peut  transformer  le  second  membre,  en  employant  l'ex- 
pression de  la  courbure  totale  donnée  au  n°  496.  On  obtient  ainsi 
la  formule  entièrement  géométrique 

f*-fî-fS& 

l'intégrale  double  étant  étendue  à  toute  l'aire  comprise  dans  le  con- 
tour et  d<r  désignant  l'élément  de  cette  aire,  pris  avec  le  signe  qui 
lui  appartient  ('). 

Cette  équation,  où  figure  le  rayon  de  courbure  géodésique,  a  été 
donnée  pour  la  première  fois  par  M.  Bonnet  (*).  Toutes  les  quan- 
tités qui  y  figurent  sont  parfaitement  définies;  w  est  l'angle  de  la 
tangente  au  contour  supposé  parcouru  dans  le  sens  direct  avec 
l'axe  des  x  du  trîèdre  (T);  le  rayon  pg  doit  être  considéré  comme 
positif  ou  négatif  suivant  qu'il  est  porté  dans  le  sens  correspondant 

à  l'angle  10  -t-  -  ou  en  sens  contraire.  Elle  ne  peut  cesser  d'être 

vraie  que  s'il  est  impossible  de  rapporter  l'intérieur  de  l^aire  à 


(«)  Voici  comment  on  déterminera  ce  signe.  Soient  A  un  point  quelconque  de  le 
surface  à  l'intérieur  de  de  et  (T)  le  triédre  relatif  à  ce  point.  On  peut  considérer 
de  comme  on  petit  élément  situé  dans  le  plan  des  xy  de  ce  triédre.  Si  l'on  tourne, 
dans  ce  plan  autour  de  l'origine  et  dans  le  même  sans  que  sut  le  contour  limite, 
il  faudra  donner  à  de  le  signe  -+•  ou  le  signe  —  suivant  que  la  rotation  se  fera  de 
l'axe  des  a?  vers  Taxe  des  y  ou  en  sens  contraire,  Cest  la  régie  suivie,  habituelle- 
ment, d'après  Gauss  et  MObius,  pour  fixer  le  signe  d'une  aire. 

(')O.  Bonnet,  Mémoire  sur  la  théorie  générale  des  eur/aeU  (Journal  de 
l'École  Polytechnique,  XXXII*  Cahier,  p.  124  ;  1848). 
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un  système  de  coordonnées  satisfaisant  à  toutes  les  conditions 
énoncées  dans  là  démonstration  du  théorème  de  Green.  Nous 
allons  en  faire  différentes  applications. 

641 .  Considérons  d'abord  un  triangle  géodésique  ABC  (Jig.  6 1  ). 
Si  le  contour  ne  présentait  pas  les  points  saillants  A,  B,  C,  l'inté- 
grale f  dtù  serait  évidemment  égale  à  arc;  car  la  tangente  a 
fait  un  tour  complet  quand  on  revient'au  point  de  départ.  Pour 

Kig.  61. 

c 


avoir  la  valeur  de  celte  intégrale,  il  faudra  donc  retrancher  de  s  te 
les  angles  dont  la  tangente  tourne  en  A,  B,  C,  c'est-à-dire  tc  —  A, 

ic  —  B,  te  —  C.  Comme  la  courbure  —  est  nulle  en  chaque  point 

du  contour,  la  formule  (i  i)  nous  donne 

C'est  le  théorème  célèbre  de  Gauss. 

La  démonstration  précédente  suppose  évidemment  que  le  tri- 
angle géodésique  suffit  à  limiter  une  portion  de  la  surface,  ce  qui 
n'a  pas  toujours  lieu  dans  les  surfaces  à  connexion  multiple,  telles 
que  le  tore.  Mais  on  pourrait  objecter  encore  que,  peut-être, 
toutes  les  conditions  indiquées  pour  l'application  du  théorème  de 
Green  ne  se  trouveront  pas  réalisées.  Pour  écarter  toutes  ces  diffi- 
cultés, on  peut  remarquer  avec  M.  Bertrand  que  le  théorème  de 
Gauss  est  nécessairement  vrai  pour  un  triangle  géodésique  fini 
dès  qu'il  est  établi  pour  un  triangle  infiniment  petit.  Si  l'on  dé- 
compose en  effet,  par  des  sections  géodésiques,  le  triangle  ABC 
en  triangles  plus  petits,  on  reconnaîtra  que  l'égalité  relative  à  ce 
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triangle  résulte  de  l'addition  de  toutes  celles  qui  se  rapportent  aux 
triangles  partiels,  il  résulte  de  cette  remarque  que  le  théorème 
de  Gauss  est  toujours  vrai  dès  que  le  triangle  géodésique  suffit,  à 
lui  seul,  à  limiter  une  portion  continue  de  la  surface,  ne  conte- 
nant aucun  point  singulier  dans  son  intérieur;  car  toutes  les  con- 
ditions Supposées  dans  la  démonstration  sont  évidemment  vérifiées 
pour  des  triangles  suffisamment  petits  limitant  une  aire  qui  ne 
renferme  aucune  singularité. 

La  démonstration  précédente  s'applique  également  à  un  poly- 
gone dont  les  côtés  sont  des  lignes  géodésiques;  et  elle  nous 
montre  que  la  courbure  totale  d'une  portion  de  la  surface  li- 
mitée par  un  polygone  dont  les  côtés  sont  des  lignes  géodé- 
siques est  égale  à  V excès  de  la  somme  des  angles  de  ce  poly- 
gone sur  autant  de  fois  le  nombre  7c  quHl  y  a  de  côtés  moins 
deux.  Au  reste,  cette  proposition  plus  générale  est  un  simple  co- 
rollaire du  théorème  de  Gauss  et  peut  s'en  déduire  par  la  décom- 
position du  polygone  en  triangles. 

Il  est  inutile  de  faire  remarquer  que  le  théorème  de  Gauss 
peut  être  envisagé  comme  une  belle  généralisation  de  la  proposi- 
tion d'Albert  Girard  relative  à  Taire  du  triangle  sphérique.  Si  on 
l'applique,  en  effet,  à  une  surface  de  courbure  constante  et  égale 
à  l'unité,  on  reconnaît  immédiatement  qu'il  donne  l'aire  d'un  tri- 
angle géodésique  en  fonction  des  angles  de  ce  triangle;  et  l'ex- 
pression ainsi  obtenue  est  identique,  comme  il  fallait  s'y  attendre, 
à  celle  que  l'on  connaît  depuis  longtemps  pour  le  triangle  sphé- 
rique. Le  même  théorème,  appliqué  à  une  surface  de  courbure 
oonstante  mais  négative,  nous  montre  que,  dans  toute  surface  de 
ce  genre,  la  somme  des  angles  d'un  triangle  géodésique  est  infé- 
-  rieure  à  deux  droits,  et  que  le  déficit  mesure  précisément  Taire  du 
triangle  géodésique.  Nous  aurons  l'occasion  de  revenir  sur  ces 
remarques. 

642.  Nous  allons  maintenant  indiquer  une  application  d'une 
nature  toute  différente,  qui  nous  conduira  à  une  expression  nou- 
velle de  la  courbure  géodésique.  Soit  AB  (fig.  6a)  un  arc  de 
courbe  quelconque;  menons  les  géodésiques  AC,  BC  tangentes 
en  A  et  B.  Nous  formerons  ainsi  un  contour  ABC  auquel  on 
pourra  appliquer  là  formule  générale. 
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Eo  raisonnant  comme  dans  le  cas  du  triangle  géodésique,  on 


trouve 


fdm  =  À  +  &-+-C-ie  =  -  liCH , 
et,  par  conséquent,  la  formule  (10)  nous  donne  ici 


Si  nous  supposons  Tare  AB  infiniment  petit,  l'intégrale  double 
du  second  membre  est  du  troisième  ordre,  comme  Taire  du  tri- 
angle ABC.  On  a  d'ailleurs,  en  négligeant  les  infiniment  petits  du 
second  ordre. 


r*ds  _  ds 


çgk  désignant  le  rayon  de  courbure  géodésique  en  A.  11  vient  donc 
03)       ,  —  =  — ^CÎÏ, 

le  rayon  de  courbure  étant,  d'après  nos  conventions,  considéré 
comme  positif  lorsqu'il  sera  dirigé  du  côté  de  C. 

L'angle  BCH  de  deux  géodésiques  tangentes  infiniment  voisines 
a  reçu  de  M.  Liouville  le  nom  tfangle  de  contingence  géode- 
tique  (').  On  voit  que  son  expression,  tout  à  fait  semblable  à 
celle  que  l'on  emploie  dans  la  théorie  des  courbes  planes,  nous 
fournit  une  définition  nouvelle  de  la  courbure  géodésique.  Cette 


(*)  Liouville  (  J.),  Sur  la  théorie  générale  des  surfaces  {Journal  de  Liou- 
ville, t.  XVI,  p.  i3o;  i85i). 
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définition,  que  Ton  peut  d'ailleurs  établir  directement,  permet  de 
rattacher  la  formule  générale  de  M.  Bonnet  à  celle  de  Gauss  :  il 
suffira  de  remplacer  chaque  courbe- par  un  polygone  circonscrit 
formé  d'un  nombre  illimité  de  lignes  géodésiques. 

Comme  on  a,  en  négligeant  seulement  les  termes  du  troisième 
ordre, 

Jk    9e       a  Vp,a  "*"  fW' 
on  pourra  substituer  à  la  relation  (i3)  la  suivante 

dans  laquelle  les  erreurs  commises  sont  seulement  de  l'ordre 
de  d$*. 

643.  Il  ne  nous  reste  plus,  pour  achever  l'étude  de  la  courbure 
géodésique,  qu'à  faire  connaître  une  formule  élégante,  due  à 
M.  Liouville,  qui  permet  d'exprimer  la  courbure  totale  de  la  sur- 
face au  moyen  des  rayons  de  courbure  géodésique  des  courbes 
coordonnées. 

Supposons  l'élément  linéaire  donné  par  la  formule 

(i5)  «&*  =  À*  <*!**  +  aÀC  cosa<fo  dv  -4-  C*  dv*. 

Nous  avons  obtenu,  pour  les  courbures  géodésiques  des  lignes 
coordonnées,  les  expressions  suivantes  [II,  p.  3g i] 

y  -.  G        dn  A        dm 

(i6)  —  =  3-  "+■  ri»        —  —  :r~  •+•  r- 

v    '  p,„   .  ds>  pfU      du 

Si  l'on  porte  les  valeurs  de  r,  r<  déduites  de  ces  équations  dans 
l'expression  (i5)  de  la  courbure  [II,  p.  364],  on  aura 

ACsinct  _  à   /  AN        d    f  c\        *« 
(l7)  "Ir?  àv\ç>gu)       àu\pgJ'h  àuà»' 

C'est  la  formule  de  M.  Liouville  (4  ).  Dans  le  cas  des  coordonnées 
rectangulaires,  elle  est  susceptible  d'une  transformation  élégante. 

(«)  On  la  trouvera  dans  l'article  que  nous  venons  de  citer. 
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Effectuons  les  dérivations  et  remarquons  que  Ton  a 
dA       —  AC  àC  =  AC. 

en  remplaçant  les  dérivées  de  A  et  deC  par  ces  valeurs  et  divisant 
par  AC,  nous  trouverons 

RR'~     Càv  kdu         p*u       p»,' 

ou  encore,  en  désignant  A  du,  Cdv  respectivement  par  dsu,  dsv, 


(18) 


_J_   _       V  Pffn  I  _      \P*»J î 1_ 

RR'  **  àsu  p*tt       p*/ 


La  courbure  totale  de  la  surface  se  trouve  ainsi  exprimée  d'une 
manière  entièrement  géométrique,  en  fonction  des  courbures 
géodésiques  de  deux  courbes  coordonnées  appartenant  à  un 
système  orthogonal  et  de  leurs  dérivées  par  rapport  à  la  normale. 

M.  Bertrand  a  montré  que  la  formule  de  M.  Liouville  résulte 
immédiatement  du  théorème  de  Gauss. 

Appliquons,  en  effet,  la  formule  générale  de  M.  Bonnet  au  qua- 
drilatère curviligne  formé  par  quatre  lignes  coordonnées  (u), 
(u  -h  Aw),  (t>),  (v  -f-  A*> )  {fig*  63).  On  aura  d'abord 


dtx>  =  ait  —  (*  —  M')  —  (it  —  P')  -  (it  —  P)  -  (it  -  M), 


M,  M',  P,  V  désignant  les  angles  intérieurs  du  quadrilatère 
M  M' F  P.  Si  a  désigne  l'angle  des  lignes  coordonnées,  on  aura  évi- 
demment 

l  dm  —  &«,«, 

Aw„  désignant,  selon  l'usage,  la  différence  seconde  de  a  lorsque  u 
et  v  reçoivent  respectivement  les  accroissements  \u  et  Ac 

Calculons  maintenant  l'intégrale  /  —  étendue  à  tout  le  contour. 

On  aura 

rds  _  rw  k  du     rFÇafc_  rF*j£?-_  r*Cdv 

J   pg  ~JU       Pu       Jw      ?v       J?      Pu       Ju     y. 
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et,  par  conséquent,  la  formule  de  M.  Bonnet  nous  donnera 


M^i   -pT-^JL  -Ï7=JJ 


ACs'in*  du  dv 
RR7  ' 


l' intégrale  double  étant  étendue  à  tout  l'intérieur  du  quadrilatère. 
Si  au  et  bv  deviennent  infiniment  petits,  cette  formule  se  réduit 
évidemment  à  celle  de  M.  Liouville. 

Fig.  63. 


«w+Aw» 


/(tH-Ati) 


Nous  allons  indiquer  quelques  applications.  Supposons  d'abord 
que  les  lignes  coordonnées  soient  toutes  des  géodésiques;  —  »  — 
seront  nuls  et  l'on  aura,  pour  l'expression  de  la  courbure, 

AC  sina  __    d}% 

(19)  RR'      ~àuTv' 

Si  l'élément  linéaire  de  la  surface  a  été  ramené  à  la  forme 

(20)  d$l=z  du*  -h  dvl-+-  zdudvcosoL, 
on  aura 

(21) 


I 

P#» 


?&v 
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el,  par  conséquent, 

sin*  d*i 

(21) 


RR'  du  dv 

La  forme  (20)  de  l'élément  linéaire,  sur  laquelle  nous  aurons 
l1  occasion  de  revenir,  offre  quelque  intérêt  au  point  de  vue  géomé- 
trique; si  Von  fait  croître  les  variables  u  et  v  par  degrés  égaux,  on 
obtient  une  division  de  la  surface  en  losanges  infiniment  petils 
dont  les  côtés  sont  tous  égaux,  mais  dont  les  angles  sont  variables. 
Considérons,  avec  M.  Tchebychef  (*  ),  une  étoffe  formée  par  deux 
systèmes  de  fils  croisés  à  angle  droit.  Si  Ton  admet,  avec  réminent 
géomètre  russe,  que,  dans  toute  déformation  de  l'étoffe,  le  point 
d'intersection  de  deux  fils  rectangulaires  quelconques  n'est  pas 
changé,  mais  que  l'angle  seul  de  ces  deux  fils  a  pu  varier,  il  est 
clair  que  l'élément  linéaire  de  la  surface  formée  par  l'étoffe,  pri- 
mitivement défini  par  la  formule 

dsx  =  du*  ■+-  dt>*, 

prendra,  par  la  déformation  de  l'étoffe,  la  forme 

ds*  =  du*  -î-  dv*  «+•  2  cos  a  du  dvf 

où  a  sera  une  fonction  quelconque  de  u  et  de  v.  Ainsi,  d'après  les 
idées  que  nous  venons  d'exposer,  il  faudrait,  pour  habiller  une 
surface,  résoudre  le  problème  de  Géométrie  suivant  : 

Ramener,  par  un  choix  convenable  des  courbes  coordonnées, 
Vêlement  linéaire  de  la  surf  ace  proposée  à  la  forme  (20). 

644.  Revenons  maintenant  au  théorème  de  Greten et  supposons 
que  plusieurs  courbes  soient  nécessaires  pour  limiter  la  portion 
de  surface  que  l'on  considère.  Ce  cas  peut  se  présenter  pour  les 
surfaces  les  plus  simples,  comme  le  plan,  la  sphère,  etc.  Par 
exemple,  on  peut  considérer  [fi g-  64)  la  portion  d'une  surface 
comprise  entre  la  courbe  (A)  et  les  courbes  (B)  et  (C).  On  suivra, 
dans  ce  cas,  la  méthode  bien  connue  et  l'on  fera  des  sections  qui 
nous  ramèneront  à  l'hypothèse  examinée  en  premier  lieu.  Ici,  par 

(•)  Tchibyohef,  Sur  la  coupe  des  vêtements  (Association  française  pour 
l'avancement  des  Sciences.  Congrès  de  Paris,  p.  1 54;. 1878). 
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exemple,  nous  joindrons  par  des  traits  a(î  et  Se  les  courbes  (A)  et 
(B),  (B)  et  (C),  transformant  ainsi  la  portion  de  surface  consi- 
dérée en  une  aire  à  connexion  simple;  puis  nous  suivrons  le  con- 
tour total  apySeÇirçeSQJîaxXa,  dans  un  sens  ou  dans  l'autre, 
par  exemple  de  manière  à  laisser  toujours  Taire  à  notre  gauche. 
Les  chemins  ap,  8s  étant  parcourus  deux. 'fois  en  sens  contraire, 
les  valeurs  de  Tintéçrale 


s 


(Mdu+Ndv) 

relatives  à  ces  portions  du  contour  se  détruiront  si,  conformément 
à  l'hypothèse,  les  fonctions  M  et  N  sont  uniformes;  et  il  restera 

Fig.  64. 


seulement  à  étendre  l'intégrale  précédente  aux  trois  courbes  (A) 
(B),  (C),  parcourues  chacune  dans  un  sens  tel  que  Taire  considérée 
soit  toujours  à  la  gauche  du  mobile.  On  aura  donc,  en  répétant  la 
démonstration  que  nous  avons  donnée  plus  haut, 

<„>       2/<**-«*>«//(£-S)**. 

le  signe  V  indiquant  que  Tintégrale  du  premier  membre  doit  être 

étendue  à  toutes  les  courbes  limites.  Et,  s'il  existe,  à  l'intérieur  de 
Taire,  des  points  pour  lesquels  les  conditions  deconlinuité  ne  soient 
pas  satisfaites,  on  les  isolera  par  une  courbe  que  Ton  joindra  à 
celles  qui  limitent  la  région  considérée. 

Faisons  Tapplication  à  la  formule  qui  donne  le  rayon  dé  cour- 
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bure  géodésique;  nous  aurons 

les  signes  ^  et  /  ayant  la  même  signification  que  précédemment. 

643.  Dans  le  cas  où  la  surface  n'a  pas  de  limites  et  où  les  con- 
ditions que  nous  avons  énoncées  sont  remplies  en  chaque  point 
de  la  surface,  on  aura 


JJ  RR' 


RR'=0- 


C'est  ce  qui  a  lieu,  par  exemple,  pour  le  tore  engendré  par  un 
cercle  tournant  autour  d'un  axe  situé  dans  son  plan  mais  ne  le 
rencontrant  pas.  Si  l'on  rapporte  cette  surface  au  système  formé 
par  les  méridiens  et  les  parallèles,  toute  région  infiniment  petite 
de  la  surface  sera  traversée  par  le  réseau  de  ces  lignes  comme  une 
région  du  plan  l'est  par  des  droites  parallèles  à  deux  axes  coor- 
donnés. La  courbure  totale  du  tore  sera  donc  nulle.  On  peut  con- 
firmer ce  résultat  en  considérant  successivement  la  portion  con- 
vexe et  la  portion  à  courbures  opposées  de  la  surface.  La  portion 
convexe,  par  exemple,  est  limitée  par  les  deux  parallèles  extrêmes 
de  la  surface.  Pour  chacun  d'eux,  on  a  évidemment 


rd* 


et,  par  conséquent,  cette  portion  convexe  a  pour  courbure  4^* 
Quant  à  la  courbure  de  l'autre  portion,  elle  est  exprimée  par  des 
intégrales  étendues  aux  mêmes  contours,  mais  dont  tous  les  élé- 
ments sont  égaux  et  de  signe  contraire  à  ceux  des  intégrales  pré- 
cédentes. Elle  est  donc  égale  à  —  4*  et  la  courbure  totale  est 
nulle. 

Une  sphère,  un  ellipsoïde  ont  évidemment  une  courbure  totale 
égale  à  4^-  Les  remarques  précédentes  nous  conduisent  par  suite  à 
cette  conclusion  qu'il  est  impossible  de  rapporter  ces  surfaces  à  des 
systèmes  de  coordonnées  permettant  de  découper  chaque  région 
de  la  surface  en  mailles  rectangulaires.  Et  en  effet,  quel  que  soit 
le  système  de  coordonnées  employé  sur  une  sphère,  il  y  aura  tou- 
jours, dans  l'application  de  la  formule  générale,  des  points  ou  des 
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lignes  à  isoler.  Si  Ton  rapporte,  par  exemple,  la  sphère  au  système 
formé  des  méridiens  et  des  parallèles,  il  faudra  isoler  les  deux 
pôles;  si  Ton  emploie  les  coordonnées  elliptiques,  il  faudra  isoler 
les  quatre  foyers,  etc.  Mais  on  peut  appliquer  la  formule  géné- 
rale à  la  zone  comprise  entre  deux  parallèles  de  colatitudes  80  et 
G,.  On  aura,  pour  le  premier  parallèle,      , 

/  dui  =  o,         —  /  —  =s  aie  co980 

et,  pour  le  second, 

/<fto=:o,         —  /  —  =  —  aitcosOt. 

La  formule  générale  deviendra 
(a5)  2it(cos80— cosôi)  =  /  /  ci» 

ce  qui  est  bien  d'accord  avec  les  résultats  connus. 

646.  Nous  donnerons,  en  terminant,  une  transformation  de  la 
formule  générale  qui  permet  d'éliminer  la  courbure  géodésique. 
Nous  avons  vu  (n°  631)  qu'étant  donné  un  arc  de  courbe  MM',  si 
l'on  porte  sur  les  normales  géodésiques  des  longueurs  infiniment 
petites  \  la  variation  de  cet  arc  a  pour  expression 


8  MM' 


Si  nous  appliquons  cette  formule  à  un  contour  fermé  et  si  nous 
supposons  X  constant  et  égal  à  8/i,  elle  nous  donnera 

(a6)  rn—Jf/ 

s  désignant  l'arc  de  la  courbe  et  l'intégrale  étant  étendue  à  tout  le 
contour.  L'emploi  de  cette  relation  permet  d'écrire  la  formule  (a4) 
sous  la  forme 

Mais  il  importe  de  remarquer  que,  d'après  la  convention  rela- 
tive au  signe  de  pg,  la  longueur  constante  8n  doit  être  portée  sur 
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la  portion  des  normales  géodésiques  du  contour  dirigée  vers 
V intérieur  de  l'aire,  si  le  contour  est  supposé  parcouru  dans 
le  sens  direct.  Pour  définir  d'une  manière  tout  à  fait  précise  le 
sens  direct,  il  suffit  d'imaginer  un  observateur  placé  sur  la  surface 
du  même  côté  que  la  partie  positive  Os  de  l'axe  des  z  du  trièdre 
(T).  Le  sens  direct  sera  celui  dans  lequel  cet  observateur  suivrait 
les  diverses  parties  du  contour  en  laissant  toujours  à  sa  gauche 
Taire  considérée. 

Les  intégrales    (du  qui  figurent  dans  la   formule  (27)   sont 

étendues  aux  différentes  courbes  qui  forment  le  contour.  Soit  (C) 
Tune  de  ces  courbes:  si  elle  n'a  aucun  point  saillant,  l'intégrale 
correspondante  sera  évidemment  un  multiple  de  aie*  puisque, 
après  un  tour  complet,  les  lignes  trigonométriques  de  <o  repren- 
nent la  même  valeur*;  si,  au  contraire,  la  courbe  est  brisée,  on  aura 


/ 


«/<*>  =  a  Aid— Z8, 

h  étant  entier  et  £Q  désignant  la  somme  des  angles  0  dont  la  tan- 
gente tourne  brusquement  à  chaque  point  saillant.   . 

647.  Les  propriétés  que  nous  venons  de  faire  connaître  suc- 
cessivement se  ramènent  en  dernière  analyse  au  beau  théorème  de 
Gauss  sur  la  courbure  du  triangle  géodésique.  Il  est  naturel  de  se 
demander  si  ce  théorème  constitue  une  propriété  caractéristique 
des  lignes  géodésiques.  Laréponse  à  cette  question  n'offre^  aucune 
difficulté. 

Reprenons  la  formule  (9)  qui  donne  le  rayon  de  courbure 
géodésique  et  qui  conduit  à  l'équation 

'f*-fî-ffSr 

où  les  intégrales  simples  et  double  ont  la  signification  plusieurs 
fois  rappelée.  Le  théorème  de  Gauss  et  la  formule  plus  générale 
de  M.  O.  Bonnet  reposent  sur  l'équation 

(19>  fdm=ffm:f 

que  Ton  déduit  de  la  précédente  en  supposant  que  le  contour  est 
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exclusivement  formé  de  lignes  géodésiques.  La  question  que  nous 
avons  maintenant  à  nous  proposer  est  donc  la  suivante  :  Est-il 
nécessaire,  pour  que  l'équation  (  39)  ait  lieu,  que  le  contour  soit 
formé  de  lignes  géodésiques?  Or,  si  nous  comparons  cette  équa- 
tion (29)  qui  doit  avoir  lieu  à  la  relation  (28),  qui  est  absolument 
générale,  nous  reconnaissons  qu'elle  équivaut  à  la  suivante 


<*,  jfr>, 


où  l'intégrale  est  étendue  à  tout  le  contour.  Cette  condition  est 

évidemment  vérifiée  si  —  est  nul  en   chaque  point  du  contour, 

c'est-à-dire  si  le  contour  est  formé  de  lignes  géodésiques;  mais 
elle  aura  lieu  encore  dans  le  cas  bien  plus  général  où  toutes  les 
courbes  qui  composent  le  contour  satisferaient  à  l'équation  du 
second  ordre 

Ps 

<p  étant  une  fonction  arbitraire  assujettie  à  l'unique  condition 
d'avoir  une  valeur  bien  déterminée  en  chaque  point  de  la  surface. 
Nous  sommes  donc  conduits  à  la  conclusion  suivante. 

Lç  théorème  de  Gauss  ne  constitue  nullement  une  propriété 
caractéristique  des  lignes  géodésiques;  il  est  encore  vrai  pour 
toutes  les  courbes  qui  satisfont  à  l'équation  (3i);  c'est-à  dire  pour 
lesquelles  l'angle  de  contingence  géodésique  est  la  différentielle 
exacte  d'une  fonction  de  point. 

•  C'est  ainsi  que,  si  l'on  considère  dans  le  plan  les  courbes  qui 
satisfont  à  l'équation  différentielle 

ds        ,   , 

—  =d*{x,y), 

x  et  y  désignant  les  coordonnées  cartésiennes,  la  somme  des  angles 
d'un  triangle  curviligne  quelconque  formé  avec  trois  de  ces  courbes 
sera  égale  à  deux  droits. 

Plus  généralement,  si  l'on  considérait  une  intégrale  double  quel- 
conque 

//(S -S)** 
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et  les  courbes  satisfaisant  à  l'équation  différentielle 

l'intégrale  double,  étendue  à  tout  polygone  formé  de  ces  courbes, 
s'exprimerait  en  fonction  de  la  somme  des  accroissements  que 
prend  la  fonction  cp  quand  on  passe  d'un  côté  du  polygone  au  sui- 
vant. Ces  remarques  n'ont  peut-être  pas  d'importance  pratique; 
mais  elles  font  mieux  comprendre  les  méthodes  précédentes  (f). 


(')  Darboux,  Sur  une  série  de  lignes  analogue*  aux  lignes  géodésiçues 
{Annales  de  l'École  Normale,  t.  VII,  iM  série )  1870). 
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CHAPITRE  VII. 

LES    CERCLES    GÉODÉSIQUES. 

Nouvelle  application  dit  théorème  de  Greeo  ;  généralisation  do  théorème  des 
projections.  —  Expression  analytique  du  rayon  de  courbure  géodésique  d'une 
courbe  définie  de  la  manière  la  plus  générale  par  une  équation  quelconque  en 
coordonnées  curvilignes.  —  Étude  des  courbes  (F)  qui  sont  définies  par  cette 
propriété  qu'en  chacun  de  leurs  points  la  courbure  géodésique  soit  uoe  fonc- 
tion donnée  a  l'avance  des  coordonnées  du  point.  —  Équation  du  second  ordre 
au  moyen  de  laquelle  on  les  détermine.  —  On  peut,  comme  daos  le  cas  des 
lignes  géodésiques,  ramener  la  détermination  de  ces  courbes  à  l'intégration 
d'une  équation  aux  dérivées  partielles  du  premier  ordre.  —  Propositions  et 
propriétés  de  maximum  ou  de  minimum  analogues  à  celles  des  lignes  géodé- 
siques. —  Des  cercles  géodésiques,  c'est-à-dire  des  courbes  dont  la  courbure 
géodésique  est  constante.  —  Détermination  des  cercles  géodésiques  pour  toutes 
les  surfaces  applicables  sur  des  surfaces  de  révolution.  —  Propriétés  relatives 
à  la  courbure  géodésique  dans  les  systèmes  isothermes.  —  Systèmes  orthogo- 
naux composés  de  deux  familles  de  cercles  géodésiques.  —  Cas  des  surfaces 
à  courbure  constante. 


648.  Considérons  un  faisceau  de  courbes  (cp)  représenté  par 

l'équation 

<p(a.  v)  =  const. 

et  une  courbe  fermée  (À)  {fig.  65).  Calculons,  en  chaque  point 
de  (A),  l'angle  0  de  la  courbe  (À)  et  de  la  courbe  (<f )qui  passe 
en  ce  point,  supposées  Tune  et  l'autre  parcourues  dans  le  sens 
indiqué  par  les  flèches.  Si  l'élément  linéaire  est  donné  sous  la  forme 
de  Gauss,  on  aura 

,  .  tt       E  du  Su  -*-  F(du  oV  -4-  du  $u)  -+-  G  du  lu 

(0  cose ^ 

les  symboles  d  et  8  se  rapportant  respectivement  à  la  courbe  (A) 
et  à  la  courbe  (f  ).  On  aura  donc 

-*-  lu  -+-  J  lu  =  o, 
ou  au 
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et,  par  conséquent, 

d* 
lu  àv  Iv 

<a)  ^  =  iï7ir     s=' 


d© 
du 

H /Â?' 


H  désignant  le  radical  y/EG  — •  Fa  et  A<p  étant  le  paramètre  diffé- 
rentiel déjà  rencontré  dans  la  théorie  des  lignes  géodésiques.  Le 
radical  aura  son  signe  déterminé  par  la  condition  que  les  valeurs 

Fig.  65. 


de  Se/,  ôf  correspondent  au  sens  marqué  par  les  flèches  sur  les 
courbes  (cp).  En  portant  les  valeurs  de  Si/,  8e  dans  l'expression  de 
cosQ,  on  trouvera 

d?   „  do     p  do    do 

,    _     dp     du   ,      Ou  dp  , 

ds  cosO  =  7= —  du — —  dv, 


H  /Ao  H  /*o 

il)     <t) 


ou,  plus  simplement, 
(  3)  ds  cose  =  H  -M  du  -  Il  -^@-  «fr. 


Par  suite,  l'intégrale 


/ 


ces  6  ds 


étendue  au  contour  (À)  sera  égale,  d'après  le  théorème  de  Grée n, 
à  l'intégrale  double 


-fim 


à  /nd^xl\  t     d  /H°  v7^ 


do     1       dp  ( 


do 

— L 


)] 


dudv, 


étendue  à  toute  Taire  limitée  par  le  contour. 
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D'autre  part,  d'après  la  démonstration  même  que  nous  avons 

donnée  de  ce  théorème,  la  même  intégrale  curviligne  sera  égale  à 

la  somme  des  intégrales  analogues  relatives  à  chacun  des  con- 

.  tours  infiniment  petits  dans  lesquels  on  peut  résoudre  le  contour 

(A).  Prenons  pour  un  de  ces  contours  celui  qui  est  formé  {fi g»  66) 

Fig.  66. 


><V> 


par  deux  courbes  infiniment  voisines  (y),  (<p  -h  do)  et  par  deux  de 
leurs  trajectoires  orthogonales  infiniment  voisines.  Soit  MM'PP 
ce  contour,  qui  sera  parcouru  dans  le  sens  indiqué  par  les  lettres. 
On  a  évidemment 


cos8  =  MM',  /    ds  cos6  =  o, 


I    <frcose  =  — PP'  i  <frcos6  =  o, 

et,  par  conséquent,  l'intégrale  étendue  à  tout  le  contour  aura  pour 

valeur 

MM'-PP'. 

Si  Ton  emploie  l'expression  de  la  courbure  géodésique  donnée  au 
n°  635,  on  trouvera 

MM\MP 


(4)  MM'-PP'  = 


?8 


$g  désignant  le  rayon  de  courbure  de  la  courbe  (?)  au  point  M, 
rayon  qui  sera  considéré  comme  positif  seulement  s'il  est  porté 
dans  le  sens  MP.  D'ailleurs,  comme  MM'.MP  représente  Taire  de 
comprise  à  l'intérieur  du  contour  MM'FP,  on  peut  écrire  la  re- 
lation 

<f,  l—*-JS$ 
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qui  donne  une  nouvelle  expression  de  l'intégrale  curviligne  étendue 
au  contour  (A). 

Si  nous  l'égalons  à  l'expression  déjà  trouvée,  nous  obtiendrons 
la  relation 

où  les  deux  intégrales  doubles  sont  étendues  Tune,  et  l'autre  à  la 
même  aire.  Comme  cette  aire  est  d'ailleurs  limitée  par  un  contour 
quelconque,  il  faut  nécessairement  que  les  éléments  des  deux  in- 
tégrales soient  égaux.  On  aura  donc,  en  remplaçant  dt  par  H  du  dv, 
l'équation 


P*  1  AI  1  *    * 

\      ai  /        \ 


àv  / 

qui  fera  connaître  la  courbure  géodésique  des  courbes  (<f>).  Cette 
formule  élégante  est  due  à  M.  O.  Bonnet,  qui  l'a  démontrée  par 
d'autres  considérations  (f). 

La  formule  (5),  qui  résulte  delà  méthode  précédente,  peut  être 
considérée  comme  une  généralisation  du  théorème  des  projections. 
Supposons,  en  effet,  que  les  courbes  (f  )  deviennent  des  droites 
parallèles  dans  le  plan.  On  aura,  pour  tous  les  points  de  l'aire, 
Pg=  oo  et,  par  suite, 

Jf  <bcosO  =  o, 


ce  qui  constitue  l'expression  analytique  du  théorème  des  projec- 
tions. 

640.  On  peut  faire  reposer  sur  l'équation  (6)  la  théorie  des 
courbes  dont  la  courbure  géodésique  est  une  fonction  quelconque 
donnée  à  l'avance,  F(w,  v),  des  coordonnées  u  et  v  du  point  de 
la  courbe.  Ces  courbes  sont  définies  par  l'équation  différentielle 


(*)  O.  Bomtzt,  Mémoire  *ur  l'emploi  d'un  nouveau  système  de  variables 
dans  l'étude  des  propriétés  des  surfaces  courbes  {Journal  de  Liouvilte,  a*  série» 
U  V,  p.  i64;i86o). 
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du  second  ordre 

(7)  F(u,  v)ds  =,&*•+-  r  du  ~*-ri  dv, 

que  Ton  déduit  immédiatement  de  l'expression  connue  du  rayon 
de  courbure  géodésique.  Elles  comprennent  comme  cas  particulier 
les  courbes  dont  la  courbure  géodésique  est  constante,  et  elles 
donnent  la  solution  d'un  intéressant  problème  de  Calcul  des 
variations.  Il  nous  suffira,  pour  le  montrer,  de  suivre  la  méthode 
que  nous  avons  déjà  employée  (Livre  V,  Chap.  IV)  dans  l'étude 
des  lignes  géodésiques.  Pour  abréger,  nous  désignerons  sous  le 
nom  de  courbes  (F)  toutes  celles  que  nous  venons  de  définir  et 
qui  satisfont  à  l'équation  précédente  ou,  si  l'on  veut,  à  la  suivante 

(8)  ±  =F(af«>). 

Soit 

<p(a,  i>)  =  const. 

l'équation  d'une  famille  quelconque  de  courbes  (F).  En  adoptant 
l'expression  (6)  de  la  courbure  géodésique,  nous  voyons  que  cp 
devra  satisfaire  identiquement  à  l'équation  aux  dérivées  partielles 
suivante 

(9)  hF(u,,)^1/h^2\  +  |: 


(Hf)+*(Hfh 


Or  on  peut  toujours,  et  d'une  infinité  de  manières,  mettre  le 
produit  HF  sous  la  forme  (4) 

do)  HF<">*>=5tt--3r 

Si  l'on  substitue  cette  expression  dans  l'équation  (9)  et  si  l'on 
désigne,  pour  abréger,  par  p'  et  g'  les  dérivées  de  <p,  on  mettra 
l'équation  à  intégrer  sous  la  forme 


<">    a 


i("'#*»)*£(-^-")- 


(»)  Par  exemple,  on  donnera  M  arbitrairement  et  Ton  déterminera  N  par  une 
quadrature. 
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En  introduisant  une  fonction  auxiliaire  0  dont  nous  désignerons 
les  dérivées  par/>  et  qy  on  peut  évidemment  remplacer  l'équation 
précédente  par  le  système  suivant  : 

Or  ces  deux  équations  ne  contiennent  <p  que  dans  le  rapport  A  * 

On  pourra  donc  éliminer  ce  rapport  et  Ton  sera  ainsi  conduit  à 
F  équation  du  premier  ordre  pour  G 

,  _  E(N  +  y)»-aF(N  +  g)(M -t- />)-*- G(fà-r- ;>)»  _. 

Kl*>  EG  —  F*  ~~   ' 

qui  se  réduit  à  celle  que  nous  avons  donnée  pour  les  lignes  géo- 
désiques  quand  on  y  fait  M  =  N  =  o. 

Il  suffit  de  se  rappeler  les  résultats  établis  au  Livre  V(Chap.  V) 
et  l'on  reconnaîtra  immédiatement  que  l'équation  précédente  ex- 
prime la  condition  nécessaire  et  suffisante  pour  que  la  différence 

ds*  '-  (rf6  -+-  M  du  -4-  3  </•>)*, 

considérée  comme  une  fonction  homogène  de  du  et  de  dvy  soit  un 

carré  parfait 

(*du  +  $dvf\, 

il  résulte  d'ailleurs  des  formules  (la)  que  ce  carré  aura  pour 
expression 

*?. 

Nous  sommes  donc  conduits  à  la  proposition  suivante  : 

Pour  obtenir  toutes  les  familles  de  courbes  (F),  il  suffira  de 
déterminer  une  solution  quelconque  de  V équation  aux  dérivées 
partielles  (ti).  Cette  solution  0  étant  trouvée,  le  carré  de  Vêle- 
ment linéaire, pourra  se  mettre  sous  lafornîe 

04)  ds*  =  (<«  +  Mrfa  +  N <fr)*-h (« d <  -h  p di>)*, 

et  l'équation  différentielle 

adu  -h  $  dv  =  o 

définira  Vune  des  familles  cherchées. 

d.  — m.  io 
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En  d'autres  termes,  le  problème  proposé  est  équivalent  an  sui- 
vant : 

Mettre  Vêlement  linéaire  de  la  sur/ace  sous  la  formé 

(i5)  <fr*  ss'(d*  H-  M  du  -+-  N  dv)* -f-  <r«  d&\. 

Les  courbes  0<  =  const.  seront  celles  qu'il  s'agissait  de  déterminer. 

650.  Cette  proposition  est  évidemment  analogue  à  celle  que 
nous  avons  donnée  au  n°  531,  relativement  aux  tignes  géodé- 
siques.  Elle  donne  lieu  aussi  à  un  grand  nombre  de  conséquences, 
toutes  semblables  à  celles  que  nous  avons  développées  plus  haut 
(Livre  V,  Chap.  V).  Nous  allons  les  indiquer  rapidement,  sans 
apporter  à  cette  étude  autant  de  soin  et  de  rigueur  que  dans  le  cas 
plus  important  des. lignes  géodésiques. 

On  peut  démontrer  d'abord,  par  l'application  pure  et  simple  dé 
ta  méthode  exposée  au  n°  532,  que,  si  l'on  a  obtenu  une  solution  8 
de  l'équation  (i3)  contenant  une  constante  arbitraire  a,  on  pourra 
prendre,  dans  la  formule  (i5), 

A  -* 

1     ai 
et,  par  conséquent,  l'équation  générale  des  courbes.  (F)  sera 

06)  £-"• 

Nous  reviendrons  plus  loin  (n°651)  sur  ce  sujet;  et  nous  allons 
maintenant  montrer  comment  on  généralise  les  propriétés  de  mi- 
nimum relatives  aux  lignes  géodésiques. 

Soit  (F)  l'une  des  courbes  (F)  et  soient  A  et  h  deux  de  ses 
points,  suffisamment  voisins.  Si  Von  considère  toutes  les 
courbes  (K)  joignant  ces  deux  points,  pour  lesquelles  l'inté* 
grale  • 

(Mdu  +  Xdv) 


s 

a  mime  valeur  que  pour  la  courbe  (F),  celle  de  ces  courbes 
dont  Varc  compris  entre  Ae<B  sera  le  plus  petit  possible  sera 
précisément  la  courbe  (F') 
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Imaginons,  en  effet,  que  Ton  considère  la  famille  formée  par 
toutes  les  courbes  (F)  qui  passent  en  A  et  la  fonction  correspon- 
dante 0  dont  les  dérivées  sont  liées  à  celles  de  <p  par  les  équa- 
tions (1a).  On  pourra  mettre  l'élément  linéaire  de  la  surface  sous 
la  forme 

(17)  <&*<=  (rf6  -+-  M  du  -+-  N  €*>)*  -h  <r«  «*p«. 

Par  des  raisonnements  analogues  à  ceux  du  n°  518,  on  mon- 
trera que  l'on  peut  constituer  autour  de  A  une  région  telle  que, 
par  le  point  À  et  par  un  point  B  de  cette  région,  il  passe  une 
seule  courbe  (F)  située  tout  entière  dans  la  région.  On  obtiendra 
cette  région,  par  exemple,  en  portant  sur  toutes  les  courbes  (F) 
une  longueur  égale  ou  inférieure  à  une  limite  /.  Ce  point  étant 
admis,  on  peut  répéter  rapidement  la  démonstration  du  n°521. 

Pour  une  courbe  quelconque  (K)  joignant  A  à  un  point  B  de  la 
région,  l'arc  s  est  donné  par  la  formule 

On  a  donc,  si  la  courbe  (K)  est  distincte  de  (F'), 

s>  f  (db-hMdu-+-Ndi>) 
ou 

(18)  *>&i  —  0A-*-  f  (Mdu-hNdv); 
et,  si  la  courbe  (K)  se  confond  avec  (F), 

(19)  1'=  f  (d*  +  Hdu  +  tid*)  =  eB—  6A -f- f  {Mdù-hN dp). 

Mais,  par  hypothèse,  nous  ne  considérons  que  les  courbes  (K) 
pour  lesquelles  l'intégrale 

(ao)      •  f  (Mdu  +  Ndv) 

a  la  même  valeur  que  pour  la  courbe  (F').  La  comparaison  de 
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l'inégalité  (18)  cl  de  l'équation  (19)  nous  donne  donc 

et  la  proposition  que  nous  avions  en  vue  est  ainsi  démontrée. 

On  peut  déduire  des  formules  précédentes  une  autre  consé- 
quence. N'assujettissons  plus  l'intégrale  (20)  à  avoir  une  valeur 
déterminée,  mais  considérons,  parmi  les  courbes  (K)  réunissant 
les  points  A  et  B,  celles  qui  ont  la  même  longueur  que  (F).  On 
aura  alors 

S  SB   5', 


cl  la  comparaison  des  formules  (18)  et  (19)  montre  alors  que  l'in- 
tégrale 

(Mà  +  N^) 

/A 


s: 


sera  plus  grande  pour  la  courbe  (F')  que  pour  toute  autre 
courbe  de  même  longueur  réunissant  les  points  A  et  B. 

On  peut  donner  une  forme  différente  à  ces  résultats.  Menons 
par  les  points  A  et  B  une  courbe  fixe  quelconque  ADB  (fig.  67). 

Fig.  67. 


L'intégrale  (20),  relative  à  toute  autre  courbe  AHB  unissant  les 
mêmes  points,  ne  diffère  que  par  une  constante  de  celle  qui  est 
relative  au  contour  entier  AHBDA.  Or  l'intégrale  curviligne  rela- 
tive à  ce  contour  fermé  peut  être  remplacée  par  l'intégrale  double 


-//■(£-£)**■ 


étendue  à  toute  Taire  que  limite  le  contour.  On  peut  donc  trans- 
former comme  il  suit  les  propositions  précédentes  : 

Soient  A  et  B  deux  points  suffisamment  voisins,  pris  sur  une 
courbe  (F),  et  ADB  une  courbe  fixe,  mais  quelconque,  unissant 
b*s  deux  points.  La  courbe  (F)  est  la  plus  courte  parmi  toutes 
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celles  qui  unissent  les  mêmes  points  et  donnent  à  l'intégrale  û 
la  valeur  qu'elle  prend  dansHe  cas  de  la  courbe  (F).  On  peut 
dire  aussi  que,  parmi  toutes  les  courbes  de  même  longueur 
unissant  les  deux  pbints,  la  courbe  (F)  est  celle  pour  laquelle 
l'intégrale  Û  est  maximum. 

651 .  Nous  sommes  maintenant  en  mesure  de  résoudre  les  deux 
questions  suivantes  : 

Étant  donnée  une  courbe  quelconque  ADB,  trouver,  parmi 
les  courbes  AHB  joignant  ses  extrémités  et  pour  lesquelles  une 
certaine  intégrale  double 

étendue  à  l'aire  ADBHA,  a  une  valeur  donnée,  celle  qui  est  la 
plus  courte; 

ou  encore 

Trouver  parmi  toutes  les  courbes  de  même  longueur  unissant 
les  points  A  et  &  celle  pour  laquelle  l'intégrale  double  précé- 
dente est  maximum. 

On  cherchera  toutes  les  courbes  dont  le  rayon  de  courbure 
géodésique  est  déterminé  par  la  formule 

(*a)  p"  H =  *F(«>«0> 

où  k  désigne  une  constante  arbitraire.  On  construira  celles  de  ces 
courbes  qui  passent  par  les  points  A  et  B;  et  l'on  déterminera  la 
constante  k  par  la  condition  que  l'intégrale  double  Û  dans  la  pre- 
mière question,  ou  la  longueur  de  Parc  dans  la  seconde,  ait  la 
valeur  donuée  a  priori*  Les  courbes  obtenues  donneront  la  solu- 
tion cherchée.  Cela  résulte  presque  immédiatement  des  proposi- 
tions établies.  La  règle  précédente  est  d'ailleurs  celle  à  laquelle 
conduit  l'application  régulière  des  méthodes  du  Calcul  des  varia- 
tions. Le  lecteur  rétablira  aisément  le  calcul  que  nous  omettons 
ici.  Nous  allons  indiquer  seulement  comment  on  pourra  déterminer 
les  courbes  et  exprimer  les  conditions  indiquées. 
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On  écrira  d'abord  l'équation  aux  dérivées  partielles 

(a3)    G(p h-  *M)*—  *F(p  -+-  *M)(g  H-  *N)  -+-  E(g  H-  A:N)»^  KG—  F», 

que  l'on  obtient  en  remplaçant  M,  N  par  A:  M,  £N  dans  féqua- 
tion  (i3). 

Supposons  que  l'on  en  connaisse  une  solution  0  contenant  la 
constante  arbitraire  a.  On  pourra  mettre  l'élément  linéaire  de  la 
surface  sous  la  forme 

(*4)  aV==[aT>H-A(M*V«  +  NaV)]«-4-a«def. 

Suivant  la  méthode  du  n°  532,  différentions  en  faisant  varier 
seulement  les  constantes  a  et  k.  Nous  aurons 

[</6  -h *(M rf«  +  N «ff)]!*—  Sa 4- (dj£  -h  M  du  +■  N  *V \  lk\ 

La  différentielle  d^,  considérée  comme  fonction  de  du  et  de  aV, 
doit  diviser  la  première  ligne.  Comme  elle  ne  peut  diviser  le  pre- 
mier facteur,  elle  doit  nécessairement  diviser  le  second,  et  cela, 
quels  que  soient  8a,  SA:.  En  répétant  le  raisonnement  du  numéro 
cité,  on  pourra  prendre 

et  il  restera  l'équation  nouvelle 

otc  oa 

où  X  désigne  un  facteur  de  proportionnalité.  On  en  déduit  la  con- 
séquence suivante. 

Si  Ton  se  déplace  sur  une  des  courbes  intégrales  (9,  =  const.) 

entre  deux  points  A  et  B,  j-  demeurera  constante.  On  aura  donc 

d"-rï-*-Ma'tt4-NaV  =  o 
otc 

et,  par  suite, 

Jf<"*+»*)-(î)1-(S).- 

L'intégrale  simple  qui  figure  dans  le  premier  membre  est  égale 
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à  Q  —  /,  /  étant  une  constante  connue.  On  a  donc 

On  aura  Je  même,  s  désignant  l'arc  AB, 

i=  f  [dà  +  k(Mdu  +  fid»)]=f  (db-k<tj£) 
ou  encore 

Ces  expressions  de  s  et  de  Û  permettront  d'écrire  simplement 
les  équations  de  condition  qui  se  présentent  datis  les  deux  pro- 
blèmes proposés  plus  haut. 

652.  L'application  la  plus  intéressante  des  propositions  géné- 
rales précédentes  se  rapporte  au  cas  où  l'intégrale  double  Q  est 
celle  qui  donne  Taire  d'une  portion  de  la  surface.  On  doit  alors 
déterminer  M  et  N  par  l'équation 

et  la  formule  (aa)  nous  donne 

<*9)  f=*. 

Les  courbes  correspondantes  ont  Jour  courbure  géodésique 
constante.  Nous  les  nommerons,  pour  abréger,  des  cercles  géodé- 
siques (*).  Des  résultats  qui  précèdent  nous  déduisons  les  corol- 
laires suivants  : 

Parmi  toutes  les  courbes  de  même  longueur  unissant  deux 


(*)  Quelques  auteurs,  au  contraire,  appellent  cercles  géodésique*  les  courbes 
que  Ton  obtient  en  portant  des  longueurs  constantes  sur  toutes  les  géodésiques 
passant  par  un  point.  Comme  le  cercle,  ces  courbes  spnt  toujours  fermées  et  elles 
coupent  à  angle  droit  tous  leurs  rayons  géodésiques;  mais  elles  n'ont  pas,  en 
général,  leur  courbure  géodésique  constante.  Les  lignes  a  courbure  géodésique 
constante,  auxquelles  nous  réservons  ici  le  nom  de  cercles  géodésiques,  ne  sont 
fermées  que  sur  les  surfaces  à  courbure  constante.  Le  lecteur  l'établira  en  cher- 
chant l'équation, approchée  d'un  cercle  géodésique  de  courbure  inûoiinent  petite. 
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points  A  et  B,  celle  qui,  jointe  à  une  courbe  fixe  ADB^^.  67), 
limite  la  plus  grande  étendue  de  la  surface  est  un  cercle  géo- 
désique. 

Parmi  toutes  les  courbes  unissant  les  mêmes  points  et  limi- 
tant une  étendue  donnée  de  la  surface,  la  plus  courre  est  un 
cercle  géodésique. 

653.  Pour  donner  au  moins  une  application  de  la  théorie  géné- 
rale qui  procède,  nous  allons  montrer  que  Ton  peut  déterminer  les 
cercles  géodésiques  de  toutes  les  surfaces  qui  sont  applicables  sur 
les  surfaces  de  révolution  ('). 

On  a  alors,  pour  l'élément  linéaire,  l'expression 

t /**  =  r/f/5  -h  <p*  (  ic)  «ûM, 
et  l'équation  (10)  devient 

On  peut  donc  prendre 

M  =  «,        N=  fy(u)  du  =  <l(tt). 

L'équation  à  intégrer  (>..i)  prend  la  forme 

(3o)  #.'+f*+'.**ï,)ï1-.. 

Posons  ici  encore,  comme  au  n°  579, 

0=:rtP+F(w); 
il  viendra 

ce  qui  donnera 

<">       •— *  f[/'-[°-^F\'"- 


(')  Voir,  à  ce  sujet,  les  deux  articles  suivants  : 

Mindino,  Zur  Théorie  der  Curven  kiïrzeslen  t/mrings,  bei  gegebenem  Fia- 
chenin/ialt,  au/  krummen  Flachen  {Journal  de  Crelle,  t.  LXXXVI,  p.  279; 
1878). 

Darboux,  Sur  tes  cercles  géodésiques  {Comptes  rendus,  t.  XCVI,  p.  54 J  i883). 
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Si  Ton  différence  par  rapport  a  rr,  on  aura  l'équation  générale 
des  cercles  géodésiques 

/0  x  r        «  -+■  A-Mu)  '       , 

(  3i)  v  —  /  T  —  du  =  n  . 

J  ?(w)/?,(«)~  laH-A<|/(w)J* 

Dans  le  cas  des  surfaces  à  courbure  constante  cl  égale  à  l'unité, 

on  pcul  prendre 

<p(w)  =  sini/,  , 

et  l'on  trouve,  en  effectuant  la  quadrature, 

/i  -+-**  —  a* sin(t>  —  r0)sina  h-  a  cosw  =  /». 

C'est  l'équation  que  Ton  obtient  immédiatement  si  Ton  suppose 
que  la<  surface  soit  une  sphère  de  rayon  i . 

654.  Nous  terminerons  ce  Chapitre  en  indiquant  quelques  pro- 
positions très  simples  relatives  aux  cercles  géodésiques  et  aux 
systèmes  isothermes. 

Considérons  d'une  manière  générale  une  surface  rapportée  à  un 
système  tle  coordonnées  orthogonales,  et  soit 

la  formule  qui  donne  l'élément  linéaire.  Si  Ton  désigne  respec- 
tivement par  p«  et  p»,  les  rayons  de  courbure  géodésique  des  arcs 
Xdu  et  Crfi>,  on  aura 

(33) 

Supposons  d'abord  que  le  système  soit  isotherme.  On  pourra 

prendre 

A  =  C  =  X, 
et  il  viendra 

{     }  pv  ~~  X*  dû7        fH  ~r~"  X«  ôv'9 

d'où  Ton  déduit 

(35)  \ïd+\?d=n. 

du  àv 

En  divisant  par  X  et  posant 

dsu  =  X  du,        dsv=  X  dv, 


i       i  m: 

1               i    à\ 

p„  ~~  AC  du* 

p„  ~~      AC  dp 
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on  peut  donner  à  cette  équation  la  forme  suivante 


\P»/     t         \P»/    _, 


qui  est  entièrement  géométrique  et  qui  exprime  que  les  dérivées 
des  courbures  géodésiques  des  deux  courbes  coordonnées  sui- 
vant la  tangente  sont  égales  au  signe  près. 

Cette  propriété,  il  est  aisé  de  le  reconnaître,  caractérise  les 
«jstèmes  orthogonaux  et  isothermes;  car,  si  Ton  remplace  dans 
l'équation  précédente  ds*  par  A  du,  ds9  par  C<fr,  p*  et  p,  par 
leurs  expressions  (33),  il  vient 

d'où  l'on  déduit 

A       /(«) 

équation  caractéristique  des  systèmes  isothermes. 

L'équation  (36),  rapprochée  de  la  remarque  précédante,  donne 
naissance  aux  deux  conséquences  suivantes  : 

i°  Si  une  famille  de  courbes  isothermes  est  composée  de 
cercles  géodésiques,  il  en  est  de  même  de  la  famille  isotherme 
formée  par  les  trajectoires  orthogonales. 

Supposons,  en  effet,  que  cette  famille  soit  formée  par  les 
courbes  de  paramètre  v.  Alors  p«  sera  une  fonction  de  v  ;  on  aura 


tëU 


à 


et  la  formule  (35)  nous  donnera 


tëL. 

j  =  O. 


à 


Donc  p„  sera  une  fonction  de  u,  ce  qui  démontre  la  proposition. 

a0  Si  des  cercles  géodésiques  forment  deux  familles  de 
courbes  se  coupant  à  angle  droit,  ces  deux  familles  sont  iso- 
thermes. 
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En  effet,  l'équation  (36)  est  alors  vérifiée,  et  nous  venons  do 
démontrer  qu'elle  caractérise  les  systèmes  isothermes. 

Il  nous  reste  à  indiquer  quelle  est  la  forme  de  l'élément  linéaire 
pour  de  tels  systèmes.  Posons 

i=-F'(u)=-U\         i- «♦•<*)«¥'. 
Les  équations  (33)  nous  donneront 


'fi)  „  '(j)_v.; 


0 

d'où,  en  intégrant,  on  déduit 

(37)  X=ÛTT- 

Ainsi  l'élément  linéaire  est  exprimé  par  la  relation 
/«s  ^_  du*+dy* 

(3S)  *  ^(to-t-vy' 

dont  la  forme  seule  suffit  à  établir  qu'il  n'existe  pas,  en  général, 
sur  une  surface  donnée  a  priori,  deux  familles  orthogonales  com- 
posées de  cercles  géodésiques. 

655.  Nous  avons  déjà  déterminé  (n°  638)  les  surfaces  donl 
toutes  les  lignes  de  courbure  sont  des  cercles  géodésiques.  Nous 
signalerons  ici  encore  une  question  non  résolue,  analogue  à 
celle  que  nous  avons  proposée  relativement  à  l'élément  linéaire 
de  M.  Liouville  :  Rechercher  toutes  les  surfaces  dont  Vêlement 
linéaire  peut  être  ramené  de  diverses  manières  à  la  forme  (38), 
c'est-à-dire  qui  admettent  plusieurs  couples  de  familles  ortho- 
gonales composées  de  cercles  géodésiques. 

Au  nombre  de  ces  surfaces  on  doit  trouver  évidemment  toutes 
celles  dont  la  courbure  totale  est  constante.  Nous  nous  contente- 
rons de  rappeler  ici  une  proposition  qui  a  été  démontrée  par 
MM.  O.  Bonnet  et  Catalan  : 

Étant  données  deux  droites  D  et  A,  polaires  l'une  de  l'autre 
par  rapport  à  la  sphère,  tous  les  cercles  dont  les  plans  passent 
par  A  coupent  à  angle  droit  les  cercles  dont  les  plans  passent 
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par  D.  Les  deux  familles  de  cercles  orthogonaux  ainsi  déter- 
minées sont  les  plus  générales  que  Von  puisse  tracer  sur  la 
sphère. 

On  démontre  immédiatement  cette  proposition  au  moyen  du 
lemme  suivant  : 

Quand  deux  cercles  d'une  sphère  sont  orthogonaux,  le  plan 
de  chacun  d'eux  contient  le  pôle  du  plan  de  l'autre  par  rap- 
port à  la  sphère. 

Ces  systèmes  orthogonaux  composés  de  cercles  ont  déjà  été 
employés  aux  nw  206  et  207.  On  pourrait  les  retrouver  ici  en  ex- 
'  primant  que  l'élément  linéaire  (38)  convient  à  une  surface  dont  la 
courbure  est  constante.  On  est  ainsi  conduit  à  une  équation  qui 
contient,  en  même  temps  que  les  fonctions  U  et  V,  leurs  dérivées 
des  deux  premiers  ordres  et  qui  permettra  de  déterminer  les  ex* 
pressions  les  plus  générales  de  ces  fonctions  U  et  V. 
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Du  système  de  coordonnées  polaires  dans  une  surface  quelconque.  —  Développe- 
ment suivant  les  puissances  de  u  de  la  courbure  totale  et  de  la  quantité  X  qui 
figure  dans  l'expression 

ds»  =  du*  -h  X»  d* 

de  l'élément  linéaire.  —  Distance  géodésique  de  deux  points  quelconques.  — 
Son  carré  est  développante  en  série.  —  Calcul. des  premiers  termes  de  celle 
série.  —  Triangles  géodésiques  infiniment  petits.  —  Théorème  de  Gauss.  — 
Expression  de  la  surface  du  triangle.  —  Application  des  résultats  précédents  à 
la  détermination  de  quelques  infiniment  petits  relatifs  à  une  courbe  quelconque 
tracée  sur  la  surface.  —  Expressions  de  Tare  approchées  jusqu'aux  termes  du 
cinquième  ordre.  —  Étude  d'une  question  posée  par  M.  Christoffel  :  recherche 
des  surfaces  pour  lesquelles  il  y  a,  entre  les  six  éléments  d'un  triangle  géodé- 
sique, une  ou  plusieurs  relations  indépendantes  des  coordonnées  des  six  som- 
mets. —  Travaux  de  MM.  Weingarten  et  von  Mangoldt.  —  Les  surfaces  a  cour- 
bure constante  sont  les  seules  pour  lesquelles  il  y  ait  plus  d'une  relation 
entre  les  six  éléments;  et  le  nombre  de  ces  relations  est  égal  à  trois.  —  Les 
surfaces  applicables  sur  des  surfaces  de  révolution  sont  les  seules  pour  lesquelles 
il  y  ait  une  relation,  et  une  seule,  entre  les  six  éléments.  —  Démonstration  de 
ce  dernier  résultat  par  la  considération  des  triangles  géodésiques  infiniment 
aplatis. 


656.  Considérons  tontes  les  géodésiques  passant  par  un  point 
G  d'une  surface  donnée  {fig-  68).  Nous  avons  vu  [II,  p.  407]  que, 
dans  une  région  suffisamment  petite  s'éteridant  autour  du  point  C, 
chaque  point  A  de  la  surface  est  bien  déterminé  par  sa  distance 
géodésique  u  =  AC  au  point  C  et  par  l'angle  v  que  fait  en  C  la 
géodésique  CA  avec  une  courbe  fixe  quelconque  CH,  choisie  pour 
marquer  l'origine  des  angles. 

On  sait  qu'avec  ce  système  de  coordonnées  l'élément  linéaire 
est  défini  par  la  formule 

et  que  la  courbure  totale  de  la  surface  a  pour  expression 

,  v  1 1  <*X 


l58  LITftl    VI.  —   GHAPITftB    VIII. 

Si  Ton  porte  des  longueurs  égales  sur  toutes  les  géodésiques 
passant  en  C,  on  obtient  une  courbé  fermée  entourant  le  point  C. 
L'élément  de  l'arc  de  cette  courbe  a  pour  valeur 

On  voit  donc  que  X  doit  devenir  nul  avec  tt,  et,  de  plus,  en 
assimilant  la  surface  à  un  plan  dans  la  région  voisine  du  point  C, 
on  reconnaît  que  le  rapport  de  X  à  u  doit  tendre  vers  l'unité 

Fi*.  68. 


lorsque  u  diminue  indéfiniment.  Mais,  pour  établir  ce  point  en 
toute  rigueur  et  surtout  pour  obtenir  des  résultats  plus  complets 
sur  la  forme  de  X,  nous  devons  donner  quelques  développements 
qui  sont  d'ailleurs  nécessaires  pour  la  suite. 
Soit 

(3)  <fc*  =  E  <*/>*•+-  *F  dpdq  +  G  dq* 

l'expression  de  l'élément  linéaire  rapporté  i  un  système  de  coor- 
données quelconques/)  et  g.  Si/?,,  qs  désignent  les  coordonnées 
du  point  C,  nous  admettrons  que  E,  F,  G  sont  développables 
suivant  les  puissances  de  />  —  p'Âf  g  —  q4.  Ces  conditions  sont 
évidemment  remplies,  avec  une  infinité  de  systèmes  de  coordon- 
nées, pour  toute  région  de  la  surface  ne  présentant  pas  de  singu- 
larité. Pour  plus  de  simplicité,  substituons  aux  coordonnées  /?,  g 
les  différences  p  — pîf  g  —  q<.  De  cette  manière,  les  deux  coor- 
données du  point  C  deviendront  nulles  et  E,  F,  G  deviendront 
développables  en  séries  ordonnées  suivant  les  puissances  de  p 
et  de  g  \  ces  séries  seront  convergentes  au  moins  tant  que  les 
modules  de  p  et  de  q  n'atteindront  pas  certaines  limites  déter- 
minées. 

Ces   hypothèses  étant   admises,    nous   avons  vu   au    n°  818 
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[II,  p.  408]  que,  si  l'on  tracé  une  géodésiqae  passant  par  le 
point  (pê,  qê)1  les  coordonnées/?,  q  d'un  point  quelconque  de 
celte  ligne  sont  définies  par  les  équations 


(4>  (  ^-^=^-4-py«4-ap>^'H-PVH-..., 

où  les  ^coefficients  a,  a',  a*,  ...,  |î,  |î',  f3',  ...  sont  des  séries, 
ordonnées  suivant  les  puissances  de  />♦,  q%  et  convergentes  tant 
que  les  modules  de  ces  variables  sont  inférieurs  à  dés  quantités 
déterminées.  Quant  aux  quantités  />',  y7,  elles  ont  pour  expressions 

6  désignant  l'arc  de  la  géodésique  compté  à  partir  du  point  ini- 
tial (/>«,  qê)  et  (%)  >  (3J  )    indiquant  les  valeurs  initiales  des 

dérivées  de  ptt  de  q  considérées  comme  fonctions  de  cet  arc.  Nous 
avons  remarqué  [II,  p.  409]  que  l'on  a 

(6)  EV**1  h-  *F*p y -+-  G*?'f  =  0«, 

Ef,  Ff,  Gf  étant  les  valeurs  de  E>  F,  G  pour  le  point  initiul 
(/>»,  ç§).  D'après  cela,'  les  valeurs  de  p,  q  données  par  les  équa- 
tions (4)  doivent  être  regardées  comme  des  séries  ordonnées 
suivant  les  puissances  des  quatre  variables  />*,  qê,  p',  q\  séries 
qui  sont  convergentes  quand  les  modules  de  ces  variables  sont 
inférieurs  à-  certaines  limites  déterminées  (*). 

Ces  résultats  étant  admis,  supposons  d'abord  que  le   point 
(/>•>  ?•)  coïncide  avec  le  point  C;  c'est-à-dire  faisons 

Alors  la  géodésique  deviendra  l'une  de  celles  qui  passent  au 
point  C,  CB  par  exemple;  l'arc  0  deviendra  la  variable  que  nous 


(•)  Cette  proposition  résulte  de  le  théorie  des  équatioos  aux  dérivées  par- 
tielles. Car  les  valeurs  dtp  et  de  q  données  par  les  formules  (4)  peuvent  être 
considérées  comme  des  fonctions  des  trois  variables  pê,  qê,  $  définies  par  la  double 
condition  de  satisfaire  aux  équations  (  16  )  du  tonte  II,  p.  4oS,  et  de  se  réduire  respec- 
tivement à  p%  et  A  q%  pour  #  =  0.  Il  résulte  alors  de  la  théorie  générale  que  les 
séries  (4)  seront  convergentes  pour  des  valeurs  de  />„  q,  et  de  #,  c'est-à-dire 
de  ?  et  de  a/,  dont  les  modules  n'atteindront  pas  certaines  quantités  déterminées. 


iGo 
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avons  appelée  u\  et,  si  l'on  suppose  que  CH  soit  la  courbe  de 
paramètre  q  passant  en  C,  l'angle  v  sera  défini  par  les  formules 
déjà  employées  [I,  p.  i54] 


cosp  =  — =■ 


Eop'  +  F.g' 


(7) 


v/Eo  /Ëo/^'1  -h  2  F0/>y  -*-  G*  ?'« 


v/e0g,-f,v 


où  E0,  F0,  G0  désignent  maintenant  les  valeurs  que  prennent  E, 
F,  G  au  point  C.  Comme  on  a  aussi 

Eo/>'*-+-  aF0/>y-h  G0<7'*=  u», 

on  déduit  des  formules  (7) 

(        E0/>'  -4-  F0  q'  =  /Eo  m  cos  v , 

<&)  j      

(  vteoGo—  FÎ7=  /Eousifii^. 

Quant  à  />  et  à  </,  ils  s'expriment  en  fonction  de  p'  et  de  qf  par 
les  équations 

/>  =/>'-+-a/>'*-i-  aa/ç'-f  a'ç'^-.. ., 
7  =  q'-h  bp'*-h?.b'p'q' -t-  b'  q'2  -+- . . . , 


(9) 


que  Ton  obtiendra  en  annulant  dans  les  formules  (\)  les  valeurs 
de  p0  et  de  y0- 

Au  moyen  des  équations  (8)  et  (9),  on  peut  exprimer  p  et  q  en 
fonction  de  u  et  de  v  et  substituer  les  valeurs  obtenues  dans  l'ex- 
pression de  l'élément  linéaire  de  la  surface.  Si  nous  employons 
d'abord  les  formules  (9),  nous  aurons  des  résultats  tels  que  les - 

suivants 

IE  =  E0  -4-  e6p'  H-  e'0  q'  -+- . . . , 
f -=f0-i-/o// +./;?'+ 
G  =  G0-hg»p'-hg'Qq'  +  ...\ 
puis 

\  dp^dp-r-..., 
\  dq  =  dq'-r...y 


<•») 


les  termes  négligés  contenant  tous//  ou  7'  eu  facteur. 
Il  suit  de  là  que  Ton  peut  écrire 

(,2)    ds*  =  E# dp'9 -h  2F0 dp'dq'+  G0  <fy'*-4-  H  rf/>* +-  2K  rt)>'«fy'-H  Lcfy'*, 


'.      LES   TRIANGLES   GÉODÉSIQUES    ET    LE    THÉORÈME    DE    GAISS.      l6l 

H,  K,  L  étant  des  séries  qui  ne  contiendront  aucun  terme  indé- 
pendant de/?7  et  de  q'. 
Si  nous  substituons  maintenant  dans  la  première  partie 

E0  dp'}  •+■  2  F0  dp  dq'  -+-  G0  dq'  * 

les  valeurs  (8)  de  p'  et  de  q\  elle  devient 

du*  -+-  u*  dvl. 

Comme  la  différence  ds%  —  du2  doit  contenir  dv*  en  facteur,  on 
aura  nécessairement 

H  dp'*-h  *Kdp'  dq'+  L  dq*  =  M  rfv*; 

et  Ton  reconnaît  immédiatement  que  M  sera  une  série,  ordonnée 
suivant  les  puissances  de  uy  dont  tous  les  termes  seront  au  moins 
du  troisième  degré  par  rapport  à.  //,  les  coefficients  étant  des. 
fonctions  entières  de  sine  et  de  cosi>.  De  cette  manière,  l'équa- 
tion (12)  prendra  la  forme 

ds*=du*-hl*dv*, 
où  Ton  aura 

X»=  u'+'iNu'-h... 
et,  par  suite, 

(i3)  À  =  a+Nwî+P«îi-Q«l+Rai  +  ..., 

* 

les  coefficients  étant,  ici  encore,  des  fonctions  entières  de  sint>  et  de 
cosi>.  Nous  allons  obtenir  des  résultats  plus  précis  en  raisonnant 
de  la  manière  suivante. 

657.  La  courbure  totale  de  la  surface,  calculée  avec  les  variables 
primitives  p  et  q  par  les  formules  que  nous  avons  données,  est 
évidemment  une  fonction  développable  suivant  les  puissances  de 
p  et  de  q.  Si  Ton  y  remplace  p  et  q  par  leurs  expressions  en  a  et 
v,  il  est  clair  que  Ton  obtiendra  un  résultat  de  la  forme 

dî)  ^  =A  +  B«  +  Ctt»  +  ,.., 

où  le  coefficient  de  un  sera  un  polynôme  homogène  et  de  degré  11 
en  sine,  cost\ 

Admettons  cette  conclusion,  qu'il  serait  facile  d'établir  autre- 
ment. Si,  dans  la  formule  (2),  on  substitue  les  valeurs  précédentes 
D.—  III.  11 
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de  X  et  de  RR',  on  obtient  l'identité 

(A  +Bu-fCu'+...)(u+Nul-f...)  =  îN-f6Pu  +  ...l 

d'où  Ton  déduit,  en  égalant  les  coefficients  des  mêmes  puissances 
de  u  dans  les  deux  membres, 


N  =  o, 

A  =  6P, 

B  =  i2Q, 

C-+-AP=2QRf, 

et,  par  suite, 

N  =  o, 

P-A 

Q--5. 

12 

20           120 

On  voit  donc  que  l'on  a  définitivement 

(i5)  X  =  u  +  Pu»-fQ«*+Ru»+Su*  +  ..., 

le  coefficient  de  u%  étant  une  constante,  qui  est  égale  au 
sixième  de  la  courbure  totale  en  C  changée  de  signe y  et,  d'une 
manière  générale,  le  coefficient  de  un  étant  un  polynôme  homo- 
gène d'ordre  n  —  3  par  rapport  à  sin  v  et  à  cosp. 

En  particulier,  les  expressions  de  Q  et  de  R  seront 
Q  =  a  cosp  •+-  &sinp, 


(16)  . 
(  R  ^=  a'coa*p-f-  &'sin*p-+-  2c'  sinp  cosp, 

a,  6,  a',  b',  cf  étant  des  constantes  d'ailleurs  quelconques. 

Il  nous  paraît  très  intéressant  que  X  revête  une  forme  aussi  par- 
ticulière, quelle  que  soit  la  surface  considérée.  U  semble,  en  effet, 
que  Ton  pourrait  choisir  X  arbitrairement  parmi  les  fonctions  qui 
sont  assujetties  à  l'unique  condition  de  s'annuler  avec  u.  Mais  il 
faut  conclure  de  notre  analyse  que,  si  l'expression  de  X  ne  rentre 
pas  dans  la  forme  que  nous  avons  donnée,  la  surface  présentera 
une  singularité  au  point  C. 

Avec  l'expression  précédente  de  X,  la  courbure  totale  sera  dé- 
terminée par  l'équation 

(17)  j^î  ==-6P  — f2Qm-(6P*-2oR)a*H-(i8PQ~3oS)«*-H..., 
que  l'on  obtient  en  appliquant  la  formule  (2). 

658.  Nous  allons  maintenant  étudier  une  autre  question  et 
montrer  que  la  plus  courte  distance  géodésique  de  deux  points 
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A  et  B  pris  dans  la  région  qui  environne  le  point  C(Jig.  68)  a  son 
carré  développât  le  en  série  suivant  les  puissances  entières  et 
positives  des  coordonnées  p,  q  et  /?f,  q0  des  deux  points,  pourvu 
que  ces  deux  points  soient  suffisamment  rapprochés  de  C. 

Supposons  que  />»,  q0  soient  les  coordonnées  de  À.  Nous  ayons 
vu  qu'une  géodésîque  passant  par  ce  point  est  définie  par  les  deux 
équations  (4).  Comme  on  a,  pour  des  valeurs  nulles  de  pf  et  de  q\ 

à{p,q)   _y 

on  peut  résoudre  ces  équations  (4)  par  rapport  à  p1  et  à  q9  et  ob- 
tenir ainsi  pour  ces  variables  des  expressions 

(18)  p'>q'=?(P9>9*>p—  P9>q  —  ?•)> 

où  le  symbole  P  désigne  des  séries  ordonnées  suivant  les  puissances 
des  quatre  variables />*,  q9}  p  — pù9  q — q0;  et  il  résulte  d'ailleurs 
des  propositions  générales  de  la  théorie  des  fonctions  que  ces 
séries  seront  convergentes  tant  que  les  modules  de  ces  variables 
n'atteindront  pas  certaines  limites,  déterminées  pour  chacune 
d'elles.  Par  exemple,  si  il  désigne  la  plus  petite  de  ces  limites,  les 
séries  seront  convergentes  pour  toutes  les  valeurs  des  variables 
dont  le  module  sera  inférieur  à  a/.  Nous  allons  montrer  que  ces 
séries  peuvent  être  ordonnées  suivant  les  puissances  entières  <fc 
Pi  ?>/?•)  ?o  £'  rester  convergentes  tant  que  les  modules  de  ces 
nouvelles  variables  sont  inférieurs  à  l. 

En  effet,  si  les  modules  de  />,  q,  />*,  q9  sont  inférieurs  à  /,  ceux 
des  variables  anciennes  p0}  q9}  p  —  p9j  q  —  q9  sont  certainement 
inférieurs  à  2/  et,  par  suite,  les  séries  (18)  sont  absolument  con- 
vergentes. On  pourra  donc  grouper  comme  on  voudra  les  termes 
de.ces  séries  sans  altérer  ni  la  convergence,  ni  la  somme  totale  de 
chacune  d'elles.  D'après  cela,  réunissons  en  un  seul  groupe,  dans 
chaque  série  (18),  tous  les  termes  qui  sont  du  même  degré  par 
rapport  à  pùf  q*y  p  —p^q  —  q*  ;  puis  développons  par  la  formule 
du  binôme  les  puissances  des  différences  p — />d,  q  —  q0.  Nous 
aurons  airisi  les  séries  (18)  ordonnées  suivant  les  puissances  de 
Pv9i  Po>  ?•  et  d'ailleurs  convergentes,  comme  il  fallait  le  démon- 
trer. 
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Si,  maintenant,  on  porte  les  valeurs  de  p\  y7  dans  la  formule  (6) 

où  Ef,  F0,  Gf  sontdéveloppables  suivant  les  puissances  de/?0,  q%, 
on  reconnaîtra  que  92  est  développable  en  série  convergente  or- 
donnée suivant  les  puissances  de  py  qy  />©,  q9  quand  les  deux 
points  A  etB  sont  suffisamment  voisins  du  point  C.  Telle  est  la 
proposition  générale  qu'il  s'agissait  d'établir. 

659.  Imaginons  maintenant  qu'aux  variables/?  et  q  on  substitue 
les  coordonnées  polaires  u  et  v.  Le  développement  de  0a  deviendra 
une  série  ordonnée  suivant  les  puissances  de  */,  u9  et  dont  les 
coefficients  seront  des  fonctions  entières  de  sint>,  cosf,  sint?f, 

cosvv 

Les  termes  de  degré  moindre  de  cette  série  s'obtiennent  aisé- 
ment par  l'application  de  la  méthode  précédente.  On  trouvera 
ainsi 

(19)  6*—  a*-h  i/J  —  iuu0 cos(v  —  p0)-h  Û, 

Û  contenant  les  termes  du  troisième  ordre  et  des  ordres  supé- 
rieurs. Mais  on  pourrait  établir  ce  résultat  par  un  raisonnement 
a  priori.  En  effet,  lorsque  u  et  u0  deviennent  infiniment  petits, 
l'expression  de  02  doit  se  réduire  à  ce  qu'elle  est  dans  le  cas  du 
plan,  et  celte  simple  remarque  permet  d'écrire  la  formule  précé- 
dente. Pour  calculer  û,  nous  nous  appuierons  uniquement  sur  l'é- 
quation aux  dérivées  partielles 

«=(!)'-x.  (£)"=■■ 

à  laquelle  doit  satisfaire  G,  considérée  comme  fonction  des  varia- 
bles u  et  P.  Le  calcul  se  trouve  beaucoup  simplifié  par  les  remarques 
suivantes. 

Si  Ton  fait  m0  =  o,  on  a  exactement  0*=  a2,  Q  =  o.  Tous  les 
termes  de  la  série  û  doivent  donc  contenir  w0  en  facteur.  On  dé- 
montrera de  même  qu'ils  doivent  admettre  les  facteurs  u  et 
sin(t>—v>p)  et  la  suite  du  calcul  montre  même  que  û  doit  être 
divisible  par  u*u\  sin2(t>  —  v0).  Nous  poserons  donc 

(ai)         0*=  a1-*-  «J  —  *uuê  cos(i>  —  *>©)-»-  2w*u}sin*(i>  —  iv)+. 
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On  voit  qu'il  suffirait  de  connaître  le  premier  terme  de  ty  pour 
obtenir  une  expression  de  0*  exacte  jusqu'au  cinquième  ordre 
exclusivement.  Pour  déterminer  t|>,  nous  allons  exprimer  que  0  est 
une  solution  de  l'équation  (20);  mais  auparavant  il  convient  de 
faire  un  changement  de  variables. 

Posons 

(22)  ucosv  =  xt        usinv=y. 

II  est  très  facile  de  donner  la  signification  géométrique  des  nou- 
velles variables  x  et  y.  Faisons  correspondre,  en  effet,  à  chaque 
point  M  de  la  surface  un  point  M' du  plan  tangent  en  C  par  la  con- 
struction suivante.  Sur  la  tangente  en  C  à  la  géodésique  CM,  por- 
tons une  longueur  CM'  égale  à  l'arc  CM;  x  et  ^seront  les  coor- 
données du  point  M'  par  rapport  à  des  axes  rectangulaires  ayant 
leur  origine  en  C  et  situés  dans  le  plan  tangent. 
Lorsqu'on  substitue  x  et  y  à  u  et  à  i\  les  produits 

2Qw,    (aR-hP*)u*,    (aS-t-aPQ)!*» 

de  viennent  des  polynômes  homogènes  du  premier,  second,  troisième 
degré  par  rapport  à  x  et  à  y. 
Nous  poserons 

aQu  =  aP„ 
.      (aR-+-P*)u*=aP„        n  =  P  +  P1+l,i  +  Pî  +  :... 
1  (iS-+-aPQ)a«=2P„ 


On  aura 

>»  =  W*-+-2IIUV, 

et  l'élément  linéaire  se  présentera  sous  la  forme  suivante  : 
(a<)  ds*  =  dx*-+-dy*  +  iU(xdy  —  ydx)*. 

La  courbure  totale,  qui  est  déterminée  par  l'équation  (17),  aura 
pour  expression  nouvelle 

(,5>     [ïip-eP-H»P.-H-..P, 

(  —  i6P*(^,^-7,)  +  3oP,-48PPi(ar»-+-rî)4-.... 
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L'équation  à  laquelle  doit  satisfaire  0  prendra  la  forme 

<*>   (S),+(|)'**n(#«+,ç),-,+tII<-+',)- 

que  l'on  peut  obtenir  directement  par  le  calcul  de  AO  [II,  p.  4^5]; 
et  enfin  l'expression  de  02  deviendra 

<r  désignant  le  déterminant 

(28)  a  =>xy*  —  7^o- 

Il  ne  reste  plus  qu'à  substituer  la  valeur  de  0  dans  l'équation  aux 
dérivées  partielles  (26),  et  l'on  obtiendra,  en  supprimant  le  fac- 
teur a3,  l'équation 

0=-II-h  41  -h(tf-*0)^  -h  (y-y0)ZÏ  -an^(ar*  -+-/») 

*"*(»3:-3H-[(2M?)"]  ' 

qui  fera  connaître  <J>.  Posons 

<|*«  désignant  l'ensemble  des  termes  de  degré  i.  En  égalant  à  zéro 
l'ensemble  des  termes  de  même  degré  dans  l'équation  précédente, 
on  obtient  les  relations 

*i  +  <*-*.)$+(/-*)^-*i«o, 


qui  permettent  de  déterminer  sans  difficulté  les  polynômes  <(</. 
Désignons  par  l'indice  supérieur  0  le  résultat  de  la  substitution 
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àe  x9,  y0  k  x  et  ky.  On  trouvera  ainsi 

♦1  =  — 


■{[**'«*;(*&-*$)]• 


On  calculera  de  même  <|/3,  <J/.,,  <J>5,  ....  Mais  les  expressions  précé- 
dentes, qui  permettent  d'obtenir  le  carré  de  la  distance  géodésique 
jusqu'aux  termes  du  sixième  ordre,  nous  suffiront  amplement. 

660.  Si  l'on  revient  maintenant  aux  variables  primitives  u  et  c, 
on  aura,  en  se  bornant,  par  exemple,  au\  termes  du  cinquième 
ordre, 

iô*=a*-hu3  —  2uiii)C0$(v  —  vQ) 
-h  u*  a}  sin*(p  —  p0)[îP -+- Qa-h  Q0w0]- 

Qd  désignant  ce  que  devient  Q  lorsqu'on  y  remplace  v  par  e0.  Si 
l'on  veut  d'ailleurs  obtenir  les  termes  du  sixième  ordre,  il  suffira 
d'ajouter  dans  les  crochets  la  valeur  suivante  de  a^2  : 


(33) 


/2R       om\  ,  1  dK  .    .  . 

-h  (  -y-  -h  3P1Jaa0co3(v  —  *><>)  —  *  -j-km0  sin(i>  — 1>0). 


L'égalité  (32)  contient  le  théorème  qui  a  été  établi  parLegendre 
pour  les  triangles  sphériques  infiniment  petits  et  qui  a  été  étendu 
par  Gauss,  dans  les  Disquisitiones,  à  tous  les  triangles  géodé- 
siques  infiniment  petits  tracés  sur  une  surface  quelconque.  Con- 
servons les  notations  précédentes.  Soient  A  le  point  de  coordon- 
nées w0,  t>0,  B  le  point  de  coordonnées  m,  v.  Le  triangle  ABC 
(fi g-  68)  aura  ses  côtés  composés  de  lignes  géodésiques;  et,  si 
l'on  désigne  par  a,  6,  c,  A,  B,  C  les  côtés  et  les  angles  de  ce 
triangle,  on  aura 

u  —  a,        Uo  =  ày        v  —  \>o  =  C. 
Si  Ton  désigne  ensuite  par  oc,  fl,  y  'es  valeurs  de  la  courbure 
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totale  aux  trois  sommets  A,  B,  C  respectivement,  la  formule  (17) 
nous  donnera,  si  nous  ne  conservons  que  les  deux  premiers 
termes, 

Y=  — 6P,        a  =  —  6P-iaQ0a0,        P  =  —  6P  —  laQu. 
On  déduit  de  là 

I6P  =  — y,        i2Q«  =  Y"Pi        i*Qo"o=Y  —  *> 
2P-hQw-v-QoW0  =  --  c — L- 

L'équation  (32)  prendra  donc  la  forme  entièrement  géomé- 
trique 

(35)  c*  =  a*-+- 6*— aa6  cosC (a  +  ^  +  ay), 

où  Ton  néglige  seulement  les  termes  à  partir  du  sixième  ordre. 

Construisons  un  triangle  rectiligne  auxiliaire  dont  les  côtés 

seront  a,  6,  c  et  désignons  par  A0,  B°,  Oies  angles  de  ce  triangle. 

On  a 

c*  =  a5 -4-  61—  aa&cosC0. 

En  retranchant  de  l'équation  (35)  et  divisant  par  ab,  nous 
trouverons  la  relation 

~  -,A  a6sin*C  ft 

cosG  — cosC°  = (z -\- p -h  if), 

exacte  jusqu'au  troisième  ordre  inclusivement,  et  d'où  il  résulte 
que  la  différence  entre  G  et  C°  est  du  second  ordre.  Il  suit  de  là 
que  l'on  peut  négliger  le  carré  de  cette  différence  et  remplacer, 
dans  la  formule  précédente, 

cosC  —  cosO    et     a6sin*C 
respectivement  par 

(Go  —  C)sinO    et    a&sin*C*. 

On  obtient  ainsi 

C  =  C°  \ —  (a -4-  pH-2«f). 

24 

Si  Ton  pose 
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S°  sera  Taire  du  triangle  rectiligne  auxiliaire,  et  Ton  aura 

C  =  0+  —  (a-+-  B  h-  av). 

Par  raison  de  symétrie,  on  peut  écrire  les  trois  équations  de 
Gauss 

A  =A«+Ï(«+  P  +  ï), 

(36;  {  B  =  B«-4-— (  a  -f-ap-t-  Y  )» 

C  =  0+^(  a  -+-  p  +27), 

qui  ramènent  la  résolution  du  triangle  géodésiqtie  à  celle  d'un 
triangle  plan  et  qui  sont  exactes  jusqu'aux  termes  du  troisième 
ordre  inclusivement.  Si  on  les  ajoute,  on  trouve 

(S7)  A-h6  +  C-r==^(a-*-?-f-Y). 

Dans  le  cas  de  la  sphère,  on  a 

cl  Ton  retrouve  le  théorème  de  Legendre. 

On  peut,  du  reste,  déduire  de  l'expression  seule  de  Q3  tous  les 
éléments  du  triangle  géodésique.  La  formule  relative  à  "la  diffé- 
rentielle d'un  segment  [II,  p.  417]  nous  donne,  en  effet,  les  rela- 
tions suivantes,  obtenues  en  faisant  varier  successivement  une 
seule  des  coordonnées  m,  t>,  u0,  v0, 

/*o      *>  d  «*  4  <*>      ->    •    n  <*>  ^     •    A 

(38)     -r-^cosB,         -r — =cosA,         -t-  =  asmiB,         -t—  =  —  àu  siiià. 
'     Ou  0uê  àv  dv0 

)«•  désignant  la  valeur  que  prend  X  au  point  A(u0,  f0).  On  peut 
remarquer  que  \  \  sont  ce  que  nous  avons  appelé,  avec  M.  Cliris- 
toffel  (n°  633),  les  longueurs  réduites  des  côtés  a  et  6.  Dési- 
gnons-les par  X(a),  ^(6);  des  formules  précédentes,  on  deduil 
l'égalité 

iw«i.i(à).,.Aaj;  +  s;a-L1! — "(5  +  3;)' 

d'où  il  résulte  que  le  premier  membre  est  du  quatrième  ordre  par 
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rapport  aux  longueurs  des  côtés.  On  a  donc 

t*>\  X(q)  _  X(6)  _  X(c) 

KJ9)  sinÀ  "  sinB  ~~  slûCS' 

en  négligeant  seulement  les  ternies  à  partir  du  quatrième  ordre  (4). 

661.  Il  nous  reste,  pour  compléter  les  résultats  précédents,  à 
faire  connaître  la  surface  du  triangle  géodésique.  Il  nous  suffira 


(  '  )  Les  résolut»  que  nous  tvons  donnés  dans  le  texte  nous  permettent  d'obtenir 
des  formules  analogues  à  celles  de  Gauss,  mais  où  l'approximation  est  poussée 
plus  loin,  jusqu'aux  termes  du  quatrième  ordre.  Pour  donner.}  ces  formule* 
une  apparence  entièrement  géométrique,  il  faut  introduire  les  valeurs  de  la 
courbure  totale  pour  certains  points  du  triangle,  par  exemple  pour  les  milieux 
des  côtés.  Nous  désignerons  par  a',  p',  Y  les  valeurs  de  la  courbure  totale  pour 
les  milieux  des  cotés  a,  b,  c  respectivement. 

Les  coordonnées  des  milieux  des  deux  côtés  a  et  b  s'obtiennent  sans  difficulté 
et  permettent  de  calculer  très  aisément  les  quantités  a',  j3'.  Mais,  pour  obtenir  y', 
il  faut  déterminer  le  milieu  de  la  géodésique  AB.  L'équation  de  cette  géodésique 
peut  être  donnée  sous  différentes  formes;  et,  si  l'on  utilise,  par  exemple,  la  der- 
nière des  équations  (38),  on  reconnaît  que  les  coordonnées  u,  v  de  tout  point  de 
AB  doivent  satisfaire  à  l'équation 

(«)  j-  =  — \sinA. 

Cette  équation,  jointe  à  la  suivante 

•  =•£, 

a 

permettrait  de  déterminer  les  Coordonnées  du  milieu  de  AB;  mais,  pour 
faire  le  calcul  avec  élégance,  il  est  préférable  de  revenir  aux  coordonnées  x  et 
y  qui  sont  définies  par  les  formules  (aa)  et  que  nous  avons  déjà  employées  avec 
avantage.  On  trouve  ainsi  que,  si  X,  Y  désignent  les  coordonnées  du  milieu  de 
AB,  la  formule  (a)  nous  donne 

v  v  bc  sin A  ,    ,      . 

xr.-  **.=  — ; —  0  +  O» 

it  désignant  un  infiniment  petit  du  second  ordre.  Par  raison  de  symétrie,  on  aura 

de  même 

v         v       ocsinB ,         ,  . 
x\-yX  =  — (t+tt), 

et  Pon  déduit  de  ces  deux  formules  que  l'on  aura,  comme  il  est  aisé  de  le  vé- 
rifier, 

(*)  x  =  £±5,       v  =  -^-', 

les  termes  négligés  étant  du  troisième  ordre  et  des  ordres  supérieurs. 
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d'imiter  la  méthode  que  Gauss  a  donnée,  pour  cet  objet,  dama  les 
Disquisitiones. 

Si  Ton  fait  glisser  infiniment  peu  (Jig.  69)  le  sommet  B  en  B' 
sur  le  prolongement  de  AB,  u  et  v  prendront  des  accroissements 
du,  dv>  et  la  surface  S  croîtra  de  la  quantité  , 

dS  ,        dS  . 
au  àç 


Ce  point  étant  établi,  le  calcul  ne  présente  plus  aucune  difficulté.  On  à,  en 
effet,  par  la  formule  (a5)  et  en  négligeant  seulement  les  termes  du  troisième 
ordre, 

^=-6P~I2Pl--3oPl^-I6P«(**-^-x,), 
et  de  là  on  déduit  les  expressions  suivantes  des  six  courbures  cherchées 

r  =-6p, 

*=  — 6P  —  iaPj—  aoP$-*-i6P»6\ 
p'=-6P-  6Pf-  5PJ-+-  4P»6», 
£=  —  6P  —  uP,  —  aoP,  -4-'i6P'a% 
a'=-6P-  6P,-  5P,  -+-  4P'at, 
T'  =  -6P—   6Pt  —   6PJ  —   5P,  — 5P{  — 5AP,  +  4P»(*+*'+aa*cosC). 

l'indice  supérieur  o  indiquant  le  résultat  de  la  substitution  de  x%  et  de/,ix 
et  à  y,  et  le  symbole  A  désignant  l'opération 

à  à 

Comme  on  a,  d'après  les  équations  (  21)  et  (  3i), 

c*=  af  •+-&»—  ao0cosC-+*  a+a'^sia*^ 
a+-sP  +  P1+Pt-ÇK»-«.)-H-(y-ly#H-h|(P-+P!).^jAPif 

on  pourra  éliminer  les  six  coefficients  qui  entrent  dans  P,  Plf  P,,  et  Ton  sera 
ainsi  conduit  à  la  formule  v 

î+  =  «+i_il_8^-8J^z4i:  _  g  (a.+  à,_4-  cojC)    . 

Introduisant  l'angle  C*  du  triangle  plan  auxiliaire,  on  trouvera  par  des  calculs 
faciles  la  relation 

(c)       C-gg»[g«'  +  >P^<f+'T:— ?  +  T.7(*+»)H-] 

qtii  remplace  la  dernière  des  équations  (36)  et  qui  est  exacte  maintenant  jus- 
qu'aux termes  du  quatrième  ordre  inclusivement 


'7* 


Or  on  a  ici 
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du  =e  cos3  d*  =  t-  ds, 

X  <fr  ^  sin  B  <fr  s  r  T-ds, 
X  «fc 


ce  qui  donne,  pour  l'accroissement  rfS,  l'expression 

[du  du"*"  X*  àç  dvj 
Fig.  69. 


D'autre  part,  cet  accroissement  est  Taire  BCB',  qui  a  pour  valeur 

ou,  si  Ton  remplace  dv  par  sa  valeur, 

1   cfl  ,  Ta*       Pu*       Qu*  I 

En  égalant  les  deux  expressions  différentes  de  l'accroissement, 
nu  aura  donc  l'équation 


(4o) 


<{6  4S   .    1    46  r*S       u> 
Ou  du 


±.*{dl  _  f^ jp«fl Qfî!_     1_ 


qui  fera  connaître  S. 

Comme  la  surface  s'annule  avec  ti,  u9f  sin(i> —  ^#),  nous  pou- 
vons poser 

(40  S  =  -  uu0sin(p  —  p«)(i-*-  H) 

et,  en  substituant  cette  valeur  de  S,  nous  obtiendrons  pour  H 
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l'équation 

r  ^Ll 

x    (n-  H)u«cos(p  — p0)  —  a : ~ .  ..-+-a0sin(i>  — p§)  —  I 

X[i  —  iPa1-  aQu»  +  X3P«—  aR)u*-+-(6PQ  —  aS)u«-+-...]  =  ». 
On  déduit  de  H,  par  un  calcul  que  nous  omettons, 

H  = -(u*h-i*$)-+-  —  uu0cos(t>  —  «v)—  rQ"a—  i  Q«"î 

(4a)   ^  h-^w«Uo[3Qcos(p  — Oo)  — Qol 

•+•—  w«î[3Q0cos(P-c'0)-Q|, 

les  termes  négligés  étant  du  quatrième  ordre  et  des  ordres  supé- 
rieurs. 

Remplaçons  Q  m,  Q9  u%  par  leurs  valeurs  tirées  des  formules  (34  ) 
en  fonction  des  courbures  a,  (J,  y;  puis  substituons  a,  6,  C  à  tty 
Ut,  v  —  t*9.  Nous  aurons 

H=s     —  Ub*+5a*  —  gaécosC) 
lao 

-+-  J^(4a«4-36«— fta6cosC)-4-  -ï-(3a*H-3&*—  iaa6cosC), 
iaox  •*  '       iaov  ' 

avec  le  même  ordçe  d'approximation  que  précédemment. 
L'expression  de  S  peut  s'écrire 

S  =s (n-H). 

Remarquons  d'ailleurs  qu'en  négligeant  seulement  les  termes  du 
quatrième  ordre,  on  a 

sinC  =  sinC«    n y—  (*-*-£  + a?)   . 

On  peut  donc  écrire,  en  substituant  cette  valeur  de  sinC, 
S-S.(,  +  H)[«+2igi5(«  +  p  +  aT)] 
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En  remplaçant  H  par  sa  valeur,  on  trouve 

S  =  S»  F i -h  -^  (4&*-H  3a»  —  iab  cosC) 


120 


_+. JL  (4a«-+-  36*  —  4ab  cosC) -f-  -2-  (3a*-+-  36»—  2a6«osC)  1 . 

120  I20  J 

Remarquons  enfin  que  Ton  peut,  sans  changer  l'ordre  d'approxi- 
mation, remplacer  aaècosC  par  âaftcosO  ou  a*+b*  —  c2,  ce 
qui  donne  la  formule  définitive 

(43)  S  =  S"fi  I    (rf+P+àtHa  +  t  +  it)       q»g  +  6»P-hc»T1 

qui  est  parfaitement  symétrique  et  qui  est  exaote  jusqu'aux  termes 
du  quatrième  ordre  exclusivement. 

Gauss  a  terminé  les  Disquisitiones  en  remarquant  que,  dans  le 
cas  de  la  sphère,  la  formule  précédente  devient 

(44)  S^S*[iA-  J(a*+6tH-c*)], 
et  peut  être  remplacée  par  la  suivante 


(45)  S-S  V«ûA*sinBOsinCô' 
qui  est  calculable  par  logarithmes. 

662.  La  démonstration  du  théorème  de  Gauss  repose  entière- 
ment sur  l'expression  que  nous  avons  donnée  plus  haut  de  la 
distance  géodésique.  Si  Ton  néglige  les  termes  du  cinquième 
ordre,  cette  expression  prend  la  forme  plus  simple 

(46)  0*=  a1-*-  uj  —  2uuocos(t>  —  p0)-+-  2PtttaJ  sin*(i>  —  p0). 

Nous  allons  indiquer  quelques  applications  de  cette  formule, 
ainsi  que  du  théorème  de  Gauss. 

Soit  MM'  (fig*  70)  une  courbe  quelconque  tracée  sur  la  sur- 
face. Nous  supposerons  qu'on  ait  placé  en  M  l'origine  des  coor- 
données polaires  précédemment  définies  et  que  l'on  compte  les 
angles  v  en  prenant  pour  origine  la  géodésique  MF  tangente  en  M 
à  la  courbe  considérée. 

Si  nous  considérons  un  arc  infiniment  petit  de  cette  courbe  MM', 
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son  équation  sera  de  la  forme 

(47)  y  =  «i*-+-  bu* -h  eu»-*-..., 

a,  bf  c  désignant  des  constantes.  Il  faut,  en  effet,  que  e  s'annule 
avec  u. 

Fig.  70. 


L'arc  s  de  la  courbe  sera  défini  par  l'équation 


)  a* -+-... 


as*831"*-*  as?* 

qui  donne,  par  une  extraction  de  racine  carrée, 

-r-  ==  n u* -4- aa6u* -t-  (  3ac-+-  *&*•+•  Pay- 
ait             a  \ 

et,  par  suite, 

(48)  i  =  ^-hya»-h^u*-h^3ac-+-i6«H-Pa*—  j)y  -+-•  — 

On  déduit  de  là,  en  résolvant  par  rapport  à  m, 

/ ,  x  *  «*  ;      o£  .      / 13    .      P    ,      2 . ,      3     \  " . 

(49)  •.-#-TJi-Tt*+(î;5a»-3^-5*»-5acjj»  +  .... 

Supposons  que  m,  e  soient  les  coordonnées  du  point  M'.  Si  Ton 
appelle  i  l'angle  de  la  tangente  en  M'  avec  la  corde  géodésique 
MHM',  on  aura 

sin*  =  X-j-  =  utl+Ptt'jT-  =  as -t-  2 &**  -+-  (aP-+-3c  —  ^a*  W* -*-.... 
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En  passant  du  sinus  à  l'arc,  on  trouve 

(5o)  isss  as-*-ibs*-k-  faP  4- 3c—  -a1)  **  •+-•• .; 

et,  par  conséquent,  on  pourra  calculer  la  courbure  géodésique  par 

la  formule 

dt       ,.      d\ 
—  =  di  -+-  t-  av. 
p  au 

On  obtient  ainsi 

(5i)  i  =  aa-*-66*-«-(6aP  +  tac  —  aa*)**H 

P 

Appelons  p9  et  f  «  les  rayons  de  courbure  en  M  et  en  M'.  Nous 
aurons 

(5a)     )as-  >         bbs=z (6aP-«-iac  —  aa1)*1-»-.... 

P«  Pt       Po 

Nous  pouvons  dès  à  présent  indiquer  une  application.  Si  Ton 
porte  les  valeurs  de  a  et  de  bs  tirées  des  équations  précédentes 
dans  le  deuxième  et  le  troisième  terme  de  la  formule  (4 9),  on  trouve 


\iao  10  5  5     / 


(53>     #-«=_!— 
«4poPt 

Ainsi  la  différence  entre  Parc  et  la  corde  géodésiquc  est  -j > 

Terreur  commise  étant  seulement  du  cinquième  ordre. 

663.  Supposons  maintenant  que  Von  abaisse  du  point  M' 
(Jig*  70)  une  géodésique  M'F  perpendiculaire  sur  la  géodésique 
tangente  en  M.  Soient,  pour  un  instant,  u0  Tare  MF  et  0  la  géo- 
désique M'F.  On  aura 

0*»=  u*-t-  a{—  a  «m*  cost»  -+  aPit*!*}  sin'v, 

et,  pour  exprimer  que  la  géodésique  est  normale  en  F  à  MF,  il 
suffira  évidemment  d'annuler  la  dérivée  de  0S  par  rapport  à  c*0  : 
cela  donne  l'équation 

ut  —  m  cosp  -+•  a  P  a*  m0  «in*  9  =  o, 

qui  fera  connaître  u%.  Il  résulte  de  cette  formule  que  la  différence 
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entre  u0  et  u  cost>  est  du  cinquième  ordre.  On  peut  écrire 

1^=  ucosp  —  aPu'  sinJt>  cost>  =  u é -a'*u*  —  ±Pa*u*., 


La  substitution  de  la  valeur  de  c  nous  donne 
<*4) 


MP'=u-"—  -  aùu>  -... 


""  3  2 

En  introduisantdansledcuxième  et  le  troisième  terme  les  \aleurs 
de  a  et  de  b  données  par  les  formules  (6a),  on  trouvera 

<»>         "■*— ^?'- 

Terreur  commise  étant  du  cinquième  ordre  seulement. 

Si  Ton  abaisse  de  même  de  M  une  perpendiculaire  géodésique  MP 
sur  la  géodésique  tangente  en  M',  on  aura,  en  échangeant  p0  et  pt 
dans  l'équation  précédente, 

(56)  MT==i~*±J£!*.. 

La  combinaison  des  deux  formules  (55)  et  (56)  nous  donne  l'é- 
quation 

MP'+MT-ai  =  -;-^^(pJ-+-p*+6p.pJ> 
Si  l'on  remarque  maintenant  que  la  différence 

pj-f-pj-2p„pi  -(Po-Pl)5 

est  du  second  ordre  par  rapport  à  $y*on  voit  que  l'on  pourra,  sans 
changer  le  degré  d'approximation,  remplacer  dans  la  parenthèse 
pj-r-  pî  par  2p0pi»  ce  qui  donnera 

(57)  MP'+MT-îir:^  r-^i-, 

l'erreur  commise  étant  du  cinquième  ordre  seulement.  En  élimi- 
nant enfin  le  terme  en  —  entre  l'équation  (53)  et  la  précédente, 
on  aura 

(58)  j=s« g ; 

D.-llî.  12 


i78 
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et  cette  expression  de  Tare  sera  encore  exacte  jusqu'aux  termes 
du  cinquième  ordre  exclusivement. 

Les  expressions  de  p0  et  de  p<  nous  permettent  encore  d'écrire 
les  formules 


6\*        pi/ 
6\Pi        P/ 


que  nous  nous  contenterons  de  signaler  et  où  Terreur  commise 
est  du  troisième  ordre. 

664.  La  valeur  de  MF  a  été  obtenue  par  l'emploi  de  la  for- 
mule (46)  relative  à  la  distance  géodésique.  On  aurait  pu  aussi 
faire  usage  du  théorème  de  Gauss  en  raisonnant  de  la  manière 
suivante. 

Considérons,  d'une  manière  générale,  un  triangle  géodésique 
AJBC  et  conservons  toutes  les  notations  précédentes.  Si  l'on  con- 
struit le  triangle  plan  auxiliaire  dont  les  côtés  sont  égaux  à  ceux 
du  triangle  géodésique,  les  angles  de  ce  triangle,  donnés  par  les 
formules  (36),  auront  pour  expressions 

(59)  {B»=B-Ça, 

G.-C-Ç., 

a  étant  la  courbure  en  un  point  quelconque  du  triangle  et  Terreur 
commise  étant  maintenant  du  troisième  ordre.  Tant  qu'il  sera 
permis  de  négliger  cette  erreur,  on  pourra  donc  traiter  le 
triangle  géodésique  tomme  un  triangle  plan,  à  la  condition 

c 

d'ajouter  —  y  a  à  chacun  de  ses  angles. 

Appliquons  cette  remarque  au  triangle  M  M' F.  La  surface  de  ce 
triangle  est  sensiblement  égale  à 

iMM7xMP/sinp  =  %u«=  — . 

2  2  1 

La  courbure  totale  en  M  est  —  6 P.  On  pourra  donc  assimiler  le 


LB8  TMAN0LB8   GÉ0DB8IQUBS    BT    LE   THBORàlfB   DB   GAU88.      I79 

triangle  à  un  triangle  plan,  pourvu  que  l'on  remplace  l'angle  en  M, 
qui  est  i>,  par  9  •+•  a  Pu*  et  l'angle  en  P,  qui  est  droit,  par  -  -f-  aPii*. 

Si  l'on  écrit  maintenant  la  proportion  des  sinus,  on  obtient  les 

égalités 

M'F  u  MF 

siù(v -h  aPu*)  =  sin(*+aPut\       cos^-f-aaPa»)' 

d'où  Ton  déduit  les  valeurs 

MP'  =  ucosp, 

M' P'=  usine -ha  Pu*, 

exactes,  l'une  et  l'autre,  jusqu'aux  termes  du  cinquième  ordre. 
Ces  résultats  sont  d'accord  avec  ceux  que  nous  avons  donnés  plus 
haut.  ' 

665.  Une  méthode  analogue  peut  être  appliquée  au  calcul  du 
triangle  MM'O.  La  surface  de  ce  triangle  étant  à  peu  près  la 
moitié  de  celle  du  triangle  MM'F,  il  faudra  substituer  aux  angles 
i  et  9  les  suivants 

aP«» 

9  s*  H h..., 

% 

les  termes  négligés  étant  du  quatrième  ordre  au  moins.  Alors  la 
proportion  des  sinus  nous  donnera 

CM  =  OM'  =         « 

sin  C       sînF       •iD(f-4-p/)  ' 

si  l'on  remplace  i  et  v'  par  leurs  valeurs,  on  pourra  obtenir  pour 
OM  et  OM'  des  valeurs  exactes  jusqu'aux  termes  du  quatrième 
ordre.  On  trouve  ainsi 


<6o) 

OM 


a       4a  \  6        aa       4       8 a»/  ' 

.,  •    a        *     ,      /a»        c        P       3**\    , 
a       4«  \  3       aa       4       8a»/ 


Si,  au  lieu  d'écrire  la  proportion  des  sinus,  on  emploie  la  for- 
mule 

u  =  OM  coso'-t-  OM'  cos«\ 
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on  aura,  par  le  développement  des  cosinus,  l'équation 

u  _  OM  -  OM'  =  -  OM  —  -  OM'  -  -t-  OM  —,  .hOM'^  +  ..., 
2  2  24  ?4 

011  l'on  néglige  seulement  les  termes  du  sixième  ordre.  Calculons 
le  second  membre  en  remarquant  que  le  calcul  est  beaucoup  faci- 
lité si  on  l'écrit  sous  la  forme 

—  ( OM  -f-  OM')  —  -*-  OM' L  -h  OM  --  h-  OM'  ~  -+- . . . . 

9.'  2  24  24 

En  employant  les  valeurs  précédentes  de  OM  et  de  OM',  nous 
trouverons 

a  —  OM  —  OM  =—  —  aj_2a&tt*  — ffc2+2ac^Pa«+^W  +  -     - 
22  \  24/ 

Si  l'on  remplace  encore,  dans  les  deux  premiers  termes,  aelù 
parleurs  valeurs  (52),  il  viendra 

(Ci)  w-OM-OM'  =  -  -il-., 

«?oPi 

l'erreur  commise  étant  seulement  du  cinquième  ordre.  En  utilisant 
la  formule  (53),  on  voit  que  Ton  a,  au  même  ordre  d'approxima- 
tion, 

(62)  OM  -4-OM'-=  ?f -aie. 

11  ne  nous  reste  plus  qu'à  donner  l'expression  de  l'angle  O  de 
deux  tangentes  géodésiques  infiniment  voisines.  D'après  le  théo- 
rème de  Gauss,  on  aura,  dans  le  triangle  MOM', 


d'où  Ton  déduit 


l-hi>-h1T—  O—  1t  = tt8. 

2 


l)  =  (  +  f  h a3. 

2 


Remplaçant  i  et  v  parleurs  valeurs,  on  trouve 

(63)  O  ^2au  +  3bu*  +  Uc+  ^-  — *£)"*' 
En  négligeant  le  troisième  ordre,  on  a 

(64)  0  =  «  +  t>=  I  (-  H--V- 

ï  \Po        Pi/ 


666.  Dans  la  suite  de  cet  Ouvrage,  nous  aurons  à  appliquer 
plus  (Tune  fois  les  propositions  générales  qui  ont  été  établies, 
dans  ce  Livre  et  dans  le  précédent,  relativement  aux  lignes  géodé- 
siques.  Nous  terminerons  ce  que  nou.s  avons  à  dire  maintenant 
sur  ce  sujet  en  indiquant  rapidement  la  solution  d'une  belle 
question  qui  a  été  posée  par  les  travaux  de  M.  Christoffel,  et  dans 
laquelle  M.  Weingarten  a  employé  de  la  manière  la  plus  élégante 
le  théorème  de  Gauss  et  les  formules  (36)  données  plus  haut. 

Considérons,  sur  une  surface  quelconque,  un  point  A  et  menons 
par  ce  point  deux  lignes  géodésiques  AB,  AC.  En  joignant  les 
points  B  et  C  par  une  géodésique,  on  formera  un  triangle  géode- 
sique  ABC,  dont  nous  désignerons  les  six  cléments  par  les  lettres 
a,  bj  c,  A,  B,  C.  Ce  triangle  est  complètement  défini  si  Ton  se 
donne  les  coordonnées  u  et  v  du  point  A,  l'angle  o>  que  fait  la 
géodésique  AB  avec  une  courbe  déterminée  passant  par  A,  par 
exemple  avec  la  courbe  de  paramètre  i>,  et  enfin  les  trois  éléments 

AB  =  c,        AC  =  b\        CAB  ^  A. 

Les  trois  autres  éléments  B,  C,  a  peuvent  donc  être  regardés 
comme  des  fonctions  bien  déterminées  des  six  quantités 

bs  c,  A,  u,  t>,  o>. 

Cela  posé,  il  pourra  se  présenter  quatre  cas  distincts  : 

i°  Les  formules  qui  expriment  B,  C,  a  ne  contiendront  aucune 
des  trois  quantités  m,  i>,  u>.  11  y  aura  alors  trois  relations  distinctes 
entre  les  six  éléments  du  triangle  géodésique;  et  il  résulte  de  la 
méthode  précédente  que  ce  nombre  de  trois  relations  est  un 
maximum  qui  ne  pourra  être  dépassé. 

a°  et  3°  Les  formules  contiendront  une  ou  plusieurs  des  quantités 
m,  t>,  u>;  mais  on  pourra  éliminer  u,  r,  w  entre  les  trois  équations 
qui  expriment  B,  C,  a,  de  manière  à  obtenir  soit  une,  soit  deux 
relations  entre  les  six  éléments,  relations  qui  seront  vérifiées  pour 
tout  triangle  géodésique  tracé  sur  la  surface. 

4°  Les  formules  qui  font  connaître  B,  C.  a  nous  donneront 
pour  ces  trois  éléments  des  fonctions  des  quantités  u%  p,  u>  qui 
seront  réellement  indépendantes;  dt;  sorte  qu'il  n'y  aura,  entre 
les  six  éléments  d'un  triangle  géodésique,  aucune  relation  indé- 
pendante des  coordonnées  de  ses  sommets. 
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D'après  cela,  on  sera  conduit  à  la  classification  suivante  des 
surfaces,  qui  a  été  proposée  par  M.  Christoffel,  dans  le  remarquable 
Mémoire  que  nous  avons  déjà  cité  [p.  mo]. 

La  première  classe  comprendra  les  surfaces  pour  lesquelles  il 
n'y  a  aucune  relation  en^re  les  six  éléments  d'un  triangle  géodé- 
sique. 

Toute  surface  qui  n'appartient  pas  à  la  première  classe,  c'est- 
à-dire  pour  laquelle  il  y  a  une  ou  plusieurs  relations  entre  les  six 
éléments  d'un  triangle  géodésique,  sera  de  la  deuxième,  de  la 
troisième  ou  de  la  quatrième  classe  suivant  que  le  nombre  de  ces 
relations  entre  les  éléments  sera  égal  à  un,  à  deux  ou  à  trois. 

Comme  les  formules  qui  déterminent  les  géodésiques  ne  dé- 
pendent que  de  l'élément  linéaire,  deux  surfaces  applicables  Tune1 
sur  l'autre  feront  évidemment  partie  de  la  même  classe.  Le  plan 
par  exemple,  est  une  surface  de  la  quatrième  classe;  il  en  sera 
donc  de  même  de  toutes  les  surfaces  développables;  et  les  rela- 
tions seront  les  mêmes  entre  les  éléments  d'un  triangle  plan  et 
ceux  d'un  triangle  géodésique  tracé  sur  une  développable  quel- 
conque. De  m^me,  nous  avons  vu  au  n°  599  que  l'élément  linéaire 

de  toute  surface  à  courbure  constante  positive  ^  peut  être  ramené 

à  la   forme  (16)  [p.   46],   qui   convient  aussi  à  une  sphère  de 
rayon  R.  Il  suit  de  là  qu'il  y  aura,  entre  les  six  éléments  de  tout 

triangle  géodésique  tracé  sur  la  surface  de  courbure  constante  tt^, 
les  relations  fondamentales  de  la  Trigonométrie  sphérique, 

a  b        c        .    b   .    c 

COS  rr  =  COS  g  COS  ~   -h  SID  ^  SI  II  —  COS  A, 

//»ev  /  &  C  a  C      •       a  r» 

(65  )  (    COS  ^   =  COS  5-  COS  rr  -+-  S1Q  rr  SIÛ  rr  COS  B, 

1  1\  1\         K  n        K 

c  a        b        .    a  .    b        ~ 

OS  rr  =  cos  =■  cos  d  "*"  sin  l>  5in  î>  cosC. 

Dans  un  Mémoire  déjà  ancien  ( f  ),  M.  Minding  a  fait  la  remarque 
très  importante,  mais  à  peu  près  évidente,  qu'il  suffit  de  changer 
dans  ces  formules  R  en  R*  pour  obtenir  les  relations  qui  con- 


(')  Mindiwo  (F-)»  Beitràge  xur  Théorie  der  kûrsesten  Linten  auf  krummen 
Flàchen  {Jourrtttt  de  Crelle,  t.  XX,  p.  3a3;  1840). 
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viennent  pour  tout  triangle  géodésique  tracé  sur  une  surface  à, 
courbure  négative.  Les  équations  (65)  se  transforment  ainsi  dans 
les  suivantes 

ai  bi        ci        .    bi  .    ci 

COS  —  rrCOâTr-COS—  -+- sm-g- sin  s  çosA, 
Il  ri  n  il         n. 

,£**  ;         bi  ci        ai        .    ci       ai       _ 

(66)  \  cos-rr  =  cos^  cos -rr- -h  sin^-sm -g-cosB, 

H  K  K  K  11 

ci  ai        bi        .    ai  .    bi        -, 

cos  —  =  cos  -g-  cos  -rr-  -4-  sm  -5-  sin  ^-  cos  C, 
K  K  K  11  K 

qui  jouent,  dans  la  trigonométrie  des  surfaces  à  courbure  constante 
négative,  le  même  rôle  que  les  formules  (65)  dans  la  géométrie 
de  la  sphère. 

Ainsi,  toutes  les  surfaces  à  courbure  constante  appartiennent  à 
la  quatrième  classe.  Envisageons  maintenant  une  surface  quel- 
conque de  révolution  que  nous  supposerons  rapportée  au  système 
formé  par  les  méridiens  et  les  parallèles.  Soient  a  et  v  les  coor- 
données d'un  point  quelconque  de  la  surface,  u  étant  le  paramètre 
qui  demeure  constant  sur  chaque  parallèle  et  v  l'angle  du  plan 
méridien  passant  par  le  point  avec  un  plan  méridien  fine.  Dési- 
gnons par  u0,  e0,  un  vi9  ui}  p2  les  coordonnées  des  trois  sommets 
d'un  triangle  géodésique  quelconque.  Les  six  éléments  de  ce 
triangle  seront  des  fonctions  des  six  coordonnées  précédentes; 
mais,  comme  on  peut  faire  tourner  la  surface  autour  de  son  axe 
sans  altérer  les  éléments  du  triangle  géodésique,  il  est  clair  que 
ceux-ci  ne  dépendront  effectivement  que  des  trois  quantités  i**, 
u4,  ut  et  des  deux  différences  e2  —  e*,  t><  —  v%3  soit,  en  tout,  cinq 
quantités.  Il  y  aura  donc  au  moins  une  relation  entre  les  six 
éléments  du  triangle  géodésique. 

Ainsi,  les  surfaces  de  révolution  et,  plus  généralement,  toutes 
les  surfaces  qui  sont  applicables  sur  une  surface  de  révolution, 
appartiendront  à  la  deuxième,  à  la  troisième  ou  à  la  quatrième 
classe. 

667.  M..  Christoffel  n'avait  pas  poussé  plus  loin  ces  recherches  : 
il  n'avait  apporté  aucun  exemple  d'une  surface  appartenant  à  la 
troisième  classe,  et  il  s'était  contenté  de  démontrer  que  tonte 
surface  de  la  quatrième  classé  a  nécessairement  sa  courbure  totale 
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constante.  M.  Weingarten,  qui  a  repris  cette  étude  en  1882  (f)ta 
démoutré,  par  une  méthode  nouvelle,  la  proposition  précédente 
de  M.  Christoffel,  et  il  a  réussi  à  établir  de  plus  qu'il  n'existe 
aucune  surface  de  la  troisième  classe. 

Désignons  par  m0,  <-oi  Wi»  ^o  #2»  ^2  les  coordonnées  des  trois 
sommets  d'un  triangle  géodésique.  Les  six  éléments  a,  b,  c, 
A,  B,  C  du  triangle  seront  des  fonctions  de  ces  six  coordonnées. 
Par  suite,  si  la  surface  appartient  à  la  première  classe,  ces  fonc- 
tions seront  indépendantes  et  il  sera  impossible  de  déplacer  infi- 
niment peu  le  triangle  géodésique  sans  le  déformer,  c'est-à-dire 
sans  altérer  au  moins  un  de  ses  éléments;  car  les  différentielles 
da,  db,  . . .  des  éléments  sont  des  fonctions  indépendantes  des 
différentielles  des  six  coordonnées  et  ne  peuvent  s'annuler  toutes 
sans  qu'il  en  soit  de  même  de  ces  dernières,  du0,  dv0,  ....  Si  la 
surface  appartient  à  la  deuxième  classe,  on  pourra  se  contenter 
d'exprimer  cinq  des  éléments  du  triangle  en  fonction  des  coor- 
données, le  sixième  sera  donné  par  l'équation  qui  relie  les  six 
éléments.  Si  donc  on  veut  déplacer  le  triangle  sans  en  faire 
varier  les  six  éléments,  il  suffira  d'assujettir  les  six  coordonnées 
à  cinq  relations  distinctes.  Il  y  aura  donc  une  suite  de  positions 
du  triangle  dépendante  d'un  seul  paramètre  variable  et  dans  la- 
quelle chaque  sommet  décrira  une  courbe. 

Si  la  surface  appartient  à  la  troisième  ou  à  la  quatrième  classe, 
il  y  aura  deux  ou  trois  relations  entre  les  six  éléments;  par  suite, 
on  exprimera  quatre  ou  trois  éléments  en  fonction  des  coordon- 
nées des  sommets,  les  autres  étant  définis  par  les  relations  qui 
existent,  par  hypothèse,  entre  les  six  éléments.  Il  suit  de  là  que, 
si  l'on  veut  déplacer  le  triangle  sans  altérer  ses  éléments,  il  faudra 
écrire  seulement  quatre  ou  trois  relations  distinctes  entre  les  six 
coordonnées  des  sommets.  En  d'autres  termes,  ces  six  coordonnées 
seront  fonctions  de  deux  ou  de  trois  variables  indépendantes.  Il 
suit  de  là  que  les  coordonnées  du  sommet  A  sont  des  fonctions  de 
deux  ou  de  trois  variables  indépendantes,  et,  par  suite,  que  ce 
sommet  peut  être  déplacé  d'une  manière  quelconque  sur  la  surface. 

4«)  Weingarten  (J.)«  Ueber  die  Venchiebbarkeit  geodàtischer  Dreiccke  in 
krummen  Flâchen  (Sitzungsberichte  der  K.  />.  Akademie  der  Wùsenschaften 
su  Berlin,  p.  453). 
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À  la  vérité,  on  peut  objecter  que  les  coordonnées  u0  et  (>0  de  À 
peuvent  ne  pas  être  des  fonctions  distinctes  des  deux  variables 
indépendantes;  et,  s'il  en  est  ainsi,  le  sommet  A  sera  assujetti  à 
demeurer  sur  une  courbe.  Mais  il  est  aisé  de  jprouver  que  ce  fait 
exceptionnel  ne  peut  se  présenter  pour  chacun  des  trois  sommets 
du  triangle  géodésique. 

En  effet,  si  les  trois  sommets  À,  B,  C  étaient  assujettis  à  de- 
meurer respectivement  sur  trois  courbes  (A),  (B),  (C),  leurs 
coordonnées  seraient  fonctions  de  trois  paramètres,  par  exemple 
des  arcs  A0A,  B0B,  C0C  comptés  sur  ces  courbes  à  partir  d'ori- 
gines fixes  A0,  B0,  C0.  Deux  au  moins  de  ces  paramètres,  A0Aer 
B9B  par  exemple,  devraient  être  arbitraires,  puisque  la  position 
des  sommets  doit  dépendre  .de  deux  ou  de  trois  paramètres  dis- 
tincts. Il  suit  de  là  que  A  et  B  pourraient  être  choisis  arbitraire- 
ment et,  par  suite,  que  la  distance  géodésique  AB  de  deux  points1 
A  et  B  pris  arbitrairement  sur  les  courbes  (A)  et  (B)  devrait  être 
constante,  ce  qui  est  évidemment  absurde.  H  est  donc  permis 
d'affirmer  que  l'un  au  moins  des  sommets  du  triangle  géodésique 
peut  être  déplacé  arbitrairement  sur  la  surface.  Cela  suffit  pour 
l'objet  que  nous  avons  en  vue. 

Reportons-nous  aux  formules  (36).  On  peut  en  déduire  des  ex- 
pressions de  a,  (î,  y  en  fonction  des  éléments  du  triangle  géodé- 
sique, telles  que  la  suivante 

(67)  g  =  33(A-A.)-(B-3.)-(C-C«Uet 

e  étant  une  quantité  qui  est  du  second  ordre  pur  rapport  aux  élé- 
ments du  triangle. 

Supposons  que  la  surface  appartienne  à  la  troisième  ou  à  la 
quatrième  classe  :  le  sommet  A  pourra  être  amené  en  deux  points 
quelconques  A0  et  A«  d'une  certaine  région  de  la  surface  sans  que 
les  éléments  du  triangle  aient  varié.  Désignons  par  a©  et  a,  les 
courbures  de  la  surface  en  ces  points  ;  on  aura 

o3(À-Ao)-(B-B*)--  (C-O) 
«o  =*  * «3 -*■  eoi 

3(A  — ÀM-fB  — B<h— (C-C<>) 
«,  =  3 g; -»-£,. 
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Si  donc  on  désigne,  pour  abréger,  par  K  la  quantité 

.  3( A  -  Ao )  -  (B  -  Boï  -(C-Ço) 


on  aura 
(68) 


K  =  ^ 


k 


«o         K    h  t0 


«|  K-*-Ei 

Il  suffit  de  supposer  que  les  dimensions  du  triangle  diminuent 
indéfiniment  pour  reconnaître  que  le  rapport  précédent  est  égal 
à  l'unité.  Par  suite,  la  surface  a  nécessairement  sa  courbure  totale 
constante. 

Ainsi  la  troisième  et  la  quatrième  classe  de  M.  Christojfel 
se  réunissent  en  une  seule,  qui  comprend  uniquement  tes  sur- 
faces  à  courbure  totale  constante.   • 

668,  Telle  est  la  démonstration  de  M.  Weingarten.  Cet  habile 
géomètre  a  essayé  d'appliquer  la  même  méthode  aux  surfaces  de 
la  deuxième  classe;  mais  l'emploi  du  théorème  de  Gauss  ne  paraît 
pas  devoir  suffire  à  la  définition  complète  des  surfaces  qui  appar- 
tiennent à  cette  classe. 

Nous  avons  vu  que,  dans  ce  cas,  le  triangle  géodésique  peut 
occuper  une  suite  de  positions  qui  dépend  d'un  seul  paramètre 
variable,  et  dans  laquelle  chaque  sommet  décrit  une  courbe  (T). 
Mais  il  n'y  a  aucune  raison  de  supposer  que  les  courbes  (T)  sont 
les  mêmes  pour  tous  les  triangles  possibles  et  ne  changent  pas 
quand  les  éléments  de  ces  triangles  prennent  différentes  valeurs. 
Du  moins,  la  formule  précédente  (68)  nous  permet  de  conclure 
que  toutes  ces  courbes  (JT)  tendent,  lorsque  les  côtés  du  triangle 
deviennent  infiniment  petits,  vers  les  courbes  (C)  sur  lesquelles  la 
courbure  totale  de  la  surface  demeure  constante,  et  s'en  rappro- 
chent de  manière  à  en  être  distantes  de  quantités  infiniment  pe- 
tites du  second  ordre  par  rapport  à  ces  côtés.  Il  résulte  en  effet 
de  cette  formule  que  les  valeurs  de  la  courbure  totale  en  deux 
points  distincts  de  la  courbe  décrite  par  le  sommet  A  ont  un  rap- 
port qui  diffère  de  l'unité  d'une  quantité  infiniment  petite  du  se- 
cond ordre  par  rapport  aux  côtés  du  triangle  géodésique  considéré. 

Considérons  ces  courbes  (C)  sur  chacune  desquelles  la  courbure 
totale  demeure  constante.  Nous  allons  montrer  qu'elles  forment 
une  famille  de  courbes  parallèles. 
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Soient,  en  effet,  (C),  (C),  (Cf)  trois  d'entre  elles,  que  nous 
supposerons  infiniment  voisines.  Prenons  sur  ces  trois  courbes 
respectivement  trois  points  infiniment  voisins  a,  b,  c,  qui  seront 
les  sommets  d'un  triangle  géodésique  infiniment  petit  abc.  Dépla- 
çons ensuite  ce  triangle  géodésique  abc>  sans  changer  ses  éléments, 
de  manière  que  le  point  a,  par  exemple,  décrive  sur  sa  trajectoire 
un  arc  fini  aaK .  Le  triangle  viendra  occuper  une  certaine  position 
aKbKC\  dans  laquelle  les  points  a,,  bKyc%  seront  à  des  distances  du 
second  ordre  des  courbe*  (C),  (C),  (C)  respectivement.  Donc  si 
on  les  ramène  sur  ces  courbes  par  les  plus  courts  chemins,  en 
substituant,  pfur  exemple,  à  chaque  point  le  pied  de  la  perpendi- 
culaire géodésique  abaissée  .de  ce  point  sur  la  courbe  correspon- 
dante, on  formera  un  triangle  a%btc2  dont  les  sommets  seront 
situés  sur  les  trois  courbes  et  dont  les  côtés  ne  différeront  de  ceux 
du  triangle  abc  que  de  quantités  infiniment  petites  du  second 
ordre.  On  aura,  en  particulier, 

at6,=  a$(i-f-î)), 

7i  étant  du  premier  ordre.  Il  suit  de  là  que,  si  Ton  fait  tourner  ab 
autour  de  a,  atbt  tournera  autour  de  a*;  ab  et  atbt  passeront  en 
même  temps  par  un  minimum.  Donc  les  plus  courtes  distances  de 
(C)  et  de  (C7)  seront*  les  mêmes  en  deux  points  quelconques 
a  et*as.  En  d'autres  termes,  les  courbes  (C)  seront  parallèles  ou, 
giodisiquement  équidistantes. 

C'est  là,  à  ce  qu'il  semble,  tout  ce  que  Ton  peut  déduire,  en  ce 
qui  concerne  les  surfaces  de  seconde  classe,  du  théorème  de  Gauss. 
M.  von  Mangoldt  (•),  à  qui  l'on  doit  cette  remarque,  a  complété 
les  recherches  de  M.  Weingarten  et  il  a  pu  établir  par  une  mé- 
thode savante  que  la  seconde  classe  comprend  seulement  les  sur- 
faces de  révolution  à  courbure  totale  variable.  On  peut  substi- 
tuer aux  développements  en  série  donnés  par  M.  von  Mangoldt 
les  remarques  suivantes,  qui  ne  sont  peut-être  pas  à  l'abri  de  toute 
objection,  mais  qui  offrent  cet  avantage  de  reposer  sur  la  considé- 
ration d'un  nouveau  cas  limite  des  triangles  géodésiques. 

660.  Considérons  un  triangle  géodésique  ABC,  tracé  sur  une 


(•)  Manoûldt(H.  t.),  Uebtr  dis  Classification  der  Flàchen  nach  der  Venchiêb- 
barkstt  ihnr  gsodâtischên  DrewcAe  (Journal  de  Crelte,  t.  XCIV,  p.  ai  ;  188»). 
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surface  quelconque,  et  supposons  que,  les  côtés  ÀB,  ÀC,  BC  res- 
tant finis,  le  sommet  C  se  rapproche  indéfiniment  d'un  point  dé- 
terminé situé  entre  À  et  B.  Si  Ton  abaisse  du  point  C  In  géodésique 
CD  perpendiculaire  sur  AB,  CD  sera  supposé  infiniment  petite 
(fig.  7 1  ).  H  en  sera  de  même  des  angles  À,  B,  C,  si  nous  désignons 


par  C,  non  l'angle  du  triangle,  mais  son  supplément.  On  peut 
établir  quelques  formules  intéressantes  relatives  à  ces  triangles 
particuliers. 

Si  Ton  élève  en  À  la  géodésique  ÀE,  perpendiculaire  à  AB, 
elle  pourra  être  aussi  regardée,  sans  erreur  sensible,  comme  nor- 
male à  AC;  et  la  définition  même  de  la  longueur  réduite  nous 
donnera  les  relations 

AE  =  [AC]C  -[ÀB]B, 
CD  =  [AC]A  =  [BC]B, 

|  AC],  [AB],  [BC]  désignant,  d'après  nos  notations  (n°  633),  les 
longueurs  réduites  des  trois  côtés.  En  introduisant  pour  les  côtés 
les  notations  habituelles,  nous  avons  les  formules 

ABC  h 


<«9) 

(70)  AE  =  [cJB  =  /i 


où  h  désigne  In  perpendiculaire  CD.  A  ces  deux  équations,  ou 
peut  joindre  la  suivante. 

Désignons  par/>  la  perpendiculaire  abaissée  d'un  point  de  AC 
sur  AB  et  pur  q  la  perpendiculaire  abaissée  d'un  point  de  BC;  p 
et  9,  considérées  comme  fonctions  de  la  distance  u  de  leur  pied 
nu  point  A,  sont  deux  solutions  particulières  de  l'équation 
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si  souvent  employée  au  Chapitre  V;  et  nous  avons  vu  (n°  627)  que, 
si  l'on  substitue  à  la  géodésiquc  AB  le  chemin  formé  des  géodési- 
ques  AC  et  BC,  la  variation  de  longueur  aura  pour  expression 

(72)  AC-l-  CB  —  AB=^  b  +  c  —  a  =  qp'—pq'. 

Le  binôme  qp' — pqf  est  une  constante,  dont  on  peut  calculer  la 
valeur  pour  tel  point  que  Ton  voudra,  par  exemple  pour  le  point 
A.  On  a  alors  p  =  0;  le  triangle  infiniment  petit  AHK  donne 

D'ailleurs,  d'après  l'équation  (70),  on  a 

7  =  AE:=[c]B. 

La  substitution  de  ces  valeurs  de  p,  p',  q  dans  la  formule  pré- 
cédente la  transforme  dans  l'équation  suivante 

(73)  b  +  c  —  a  =  [c]  x  Ax  B, 

où  l'on  connaît  la  signification  géométrique  de  chaque  terme. 

670.  Telles  sont  les  relations  que  nous  allons  appliquer  au 
problème  proposé.  A  cet  effet,  nous  supposerons  que  la  surface 
soit  de  seconde  classe,  c'est-à-dire  qu'il  y  ait  une  relation,  et  une 
seule,  entre  les  six  éléments  de  tout  triangle  géodésique  de  la  sur- 
face. Mettons  cette  relation  sous  la  forme 

b  -+-  c  —  a  =f(a,  bf  A,  B,  C), 

et  supposons,  comme  plus  haut,  que  le  poinj  C  se  rapproche  de 
AB  d'une  manière  déterminée. 

En  divisant  par  A  x  B  les  deux  membres  de  l'équation  précé- 
dente et  remplaçant  dans  le  second  membre  A,  B,  C  par  leurs  va- 
leurs déduites  des  formules  (69),  on  aura 


6_ 
A 


+  c~*  _  Mf*1  f(n  b     à       h        h[c]   \ 


Lorsque  h  tend  vers  zéro,  le  premier  membre  tend  vers  une 
limite  déterminée  [c]  ;  il  faut  donc  qu'il  en  soit  de  même  du  se- 
cond. On  reconnaît  aisément  que  la  limite  de  ce  second  membre 
est  de  la  forme 

♦/«  b\a),  1*1) 
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et  ne  peut,  par  suite,  se  réduire  identiquement  à  [c].  En  l'égalant 
à  [c],  on  aura  donc  nécessairement  une  relation 

(74)  F(a,  6,  [a],  [«],  [c])  =  o, 

où  F  a  une  forme  tout  à  fait  déterminée.  Nous  obtenons  ainsi  la 
propriété  suivante  de  toute  surface  appartenant  à  la  seconde 
classe  : 

Si  l'on  prend  sur  une  géodésique  quelconque  trois  points  A, 
B,  C,  il  y  aura  nécessairement  une  relation  indépendante  des 
coordonnées  des  points  A,  B,  C  entre  les  segments  AB,  BC  et  les 
longueurs  réduites  [AC],  [BC],  [  AC]. 

Pour  traduire  géométriquement  cette  proposition,  nous  remar- 
querons que,  si  Ton  se  sert  de  l'équation  différentielle  (71)  pour 
développer  en  série  la  longueur  réduite  d'un  segment  AB,  on  trou- 
vera 

riD1  #•        ,  **        «•— 3a*  _ 

s  étant  la  longueur  AB;  a,  a',  a'  désignant  la  courbure  totale  et 
ses  dérivées  successives  par  rapport  à  l'arc,  calculées  pour  le 
point  A. 

Cette  formule  permet  d'obtenir  aisément  les  longueurs  ré- 
duites 

[AB],    [AG],    [BC]; 

mais,  pour  simplifier  le  calcul,  nous  supposerons  que  Toq  ait 
AC  =  CB,        c'est-à-dire        a  =  b. 

On  trouvera  alors,  en  désignant  par  s  la  valeur  commune  de  a  et 
de  6, 

[AC]=[a]=  i-  «y—'-  +--nj-*s-+-  •' 
[CB]=t*]=  '*-  «ê-a  4  +  ~ ï^— ,,  +  "" 
[AB]  =  [c]=a5-4aJ-|«V+l(«î-30',^-....        * 

a  et  ses  dérivées  étant  calculées  pour  le  point  A. 

En  substituant  les  expressions  précédentes  dans  la  relation  (74) 
et  faisant  tendre  ensuite  5  vers  zéro,  on  obtiendra  évidemment  une 
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relation 

<75>  <I>7ot,  a',  a*>  -  o 

entrç  la  courbure  totale  et  ses  deux  premières  dérivées  par  rapport 
«  Tare.  Cette  relation,  qui  aura  Heg  en  chaque  point  de  la  géodé- 
sique,  sera  d'ailleurs  la  même  pour  toutes  les  géodésiques  de  la 
surface. 

071.  Si  Ton  rapproche  ce  résultat  de  ceux  que  nous  avons 
déjà  obtenus,  on  reconnaîtra  aisément  que  la  surface  est  appli- 
cable sur  une  surface  de  révolution.  Choisissons,  en  effet»  le 
système  de  coordonnées  curvilignes  formé  avec  les  lignes  à  cour- 
bure constante  cl  leurs  trajectoires  orthogonales.  Comme  ces  tra- 
jectoires sont,  nous  l'avons  vu  plus  haut,  des  géodésiques,  l'élé- 
ment linéaire  sera  réductible  à  la  forme 


et  Ton  aura  de  plus 


ds*^  du*  -+-  C*rft>*, 
Mi'  ~       G  Ou*  ' 


Kn  exprimant  que  HIV  ne  dépend  que  de  </,  on  serait  conduit  à 
la  l'orme  suivante  de  C 


•c 


où  U  désigne  une  fonction  de  u  et  V  une  fonction  de  c,  et  qui 
convient  a  des  surfaces  bien  plus  générales  que  les  surfaces  de  ré- 
volution. Mais  nous  laisserons  ce  point  de  côté  pour  le  moment. 
Si  Ton  remplace,  dans  l'équation  (7.J),  a  par  une  fonction  déter- 
minée de  u,  elle  se  ramène  à  la  suivante 

,/      dit    d*u\ 

où  <|*  est  aussi  une  fonction  déterminée  et  qui  convient  à  toutes 
les  géodésiques  de  la  surface* 

Considérons,  en  particulier,  les  géodésiques  tangentes  aux  dif- 
férents points  de  Tune  des  courbes  de  paramètre  */0,  que  nous 
désignerons  par  (C°).  Si  M  est  un  point  de  celte  courbe,  lagéodé- 
sique  tangente  en  M  donnera  lieu,  dans  le  voisinage  de  ce  point, 
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à  l'équation 

U  —  tt0;= h.  .  .. 

où  p  désigne  le  rayon  de  courbure  géodésique  de  (C°)  en  M,  el 

qui  résulte  immédiatement  de  l'inspection  du  triangle  MPQ  dans 

la  fig.  72. 

Fig.  7a. 


On  aura  donc,  au  point  M, 

du  ft*  u       1 

U  =  Ut.  -£=<,,  -&  =  -', 

si  l'on  porte  ces  valeurs  dans  l'équation  (77),  on  reconnaîtra  im- 
médiatement que  la  courbure  géodésique  en  M  est  une  fonction 
déterminée  de  */0  et  qu'elle  est,  par  suite,  constante  en  tous  les 
points  de  (C°). 

Ce  résultat  nous  suffit  pleinement.  Il  est,  en  effet,  très  aisé  de 
démontrer  que,  si  une  famille  de  courbes  parallèles  est  formée 
de  cercles  géodésiques,  la  surface  est  applicable  sur  une  sur- 
face de  révolution  de  telle  manière  que  ces  cercles  géodésiques 
et  les  parallèles  de  la  surface  de  révolution  soient  des  courbes 
correspondantes. 

Cette  proposition  s'établit  immédiatement  :  il  suffit  de  remar- 
quer qu'elle  se  traduit  par  l'équation 

où  $  est  une  fonction  déterminée  de  u.  L'intégration  nous  donne 
la  forme  suivante  de  C 

C=/i(«)/«(v) 
qui  convient  aux  surfaces  de  révolution. 


LIVRE  VII. 

LA    DÉFORMATION   DES   SURFACES. 


CHAPITRE  I. 

LES    PARAMÈTRES    DIFFÉRENTIELS. 

Formules  élémentaires  relatives  à  deux  courbes  tracées  sur  une  surface.  —  Dé- 
finition des  paramètres  différentiels  du  premier  ordre  A<p,  à  (9,  +),  ©(?,  +).  — 
Paramètre  du  second  ordre  A,  9;  méthode  de  M.  Beltrami;  formule  analogue 
a  celle  de  Green.  —  Expression  du  rayon  de  courbure  géodésique  d'une  courbe 
an  moyen  des  paramètres  différentiels.  —  Les  formations  de  M.  Beltrami  per- 
mettent d'obtenir  tous  les  invariants  différentiels  de  l'élément  linéaire. 
Emploi  des  paramètres  différentiels  dans  la  solution  de  divers  problèmes  où 
il  s'agit  de  ramener  l'élément  linéaire  a  une  forme  spéciale.  — Calcul  des  pa- 
ramètres différentiels  des  fonctions  les  plus  simples.  —  De  l'emploi  de  l'inva- 
riant du  second  ordre  dans  l'étude  du  problème  de  la  représentation  conforme 
et  des  systèmes  isothermes.  —  Démonstration,  due  a  M.  Beltrami,  du  théorème 
de  Gauss  relatif  a  l'expression  de  la  courbure  totale. 


672.  On  sait  toute  l'importance  du  rôle  attribué  aux  deux  pa- 
ramètres différentiels  du  premier  et  du  second  ordre-  de  Lamé, 
soit  en  Physique  mathématique,  soit  dans  la  théorie  des  coordon- 
nées curvilignes  de  l'espace.  M.  Beltrami,  dans  une  série  de  beaux 
travaux  qui  remonte  à  1 865  (  *  ),  a  constitué  pour  les  surfaces  une 


(')  Voir  Beltrami,  Hieerche  di  analisi  applicata  alla  Geometria  {Giorhale 
di  Maternât iche,  t.  Il;  i865). 

—  Sulla  teorica  générale  dei  parametri  differensiali  (Memorie  délia  Acôa- 
demia  délie  Sciense  dell*  Ittituto  di  Bologna,  série  II,  t.  VIII;  1869). 

—  Délie  variabili  complesse  sopra  una  superficie  qualunque  {Annali  di 
Maiematica,  série  II,  t.  I,  p.  329;  1867). 

—  Zur  Théorie  des  Kriimmungsmaasses    (Mathemalische  Annalen,  t.   1, 
p.575;  1869). 

D.  -  III.  i3 
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théorie  analogue  et  non  moins  utile,  en  suivant  les  idées  eu  les 
méthodes  déjà  appliquées  dans  le  cas  de  trois  dimensions.  C'est 
cette  théorie  que  nous  allons  maintenant  exposer,  afin  de  com- 
pléter l'ensemble  des  notions  fondamentales  qui  apparaissent  dans 
la  solution  des  différents  problèmes  de  la  théorie  des  Surfaces. 
Prenons  l'élément  linéaire  sous  la  forme  de  Gâuss 

et  soit 

<pvtf>  ?)  •""  consi. 

l'équation  d'une  famille  de  courbes.  Si  l'on  désigne  par  du,  dv  les 
différentielles  relatives  à  un  déplacement  sur  celle  des  courbes 
de  la  famille  qui  passe  au  point  (u,  *>),  on  aura,  comme  on  sait, 


l'O 


du  i       ày  d\>  \       ày 


ds 


H/S^cH»'         2ST  h/Ï^  au* 


H,  A<p  désignant  les  expressions  suivantes,  déjà  employées, 


(O  *<?/ 


H* 


Le  signe  attribué,  dans  les  formules  (2),  au  radical  y/Acp  cor- 
respondra au  sens  suivant  lequel  on  se  déplacera  sur  la  courbe. 

Imaginons  maintenant  que  l'on  se  déplace  à  partir  du  point 
considéré  suivant  une  autre  courbe  de  la  surface  et  représen- 
tons par  la  caractéristique  8  les  différentielles  relatives  à  ce 
nouveau  déplacement.  Si  Ton  désigne  par  c*>,  g/  les  angles  qui  dé- 
terminent les  tangentes  aux  deux  directions  considérées,  co  se 
rapportant  à  la  courbe  (<p),  nous  aurons  (n°  496) 

.    ,            ,        tt  du  Sw  —  du  w 
,in(u,-tu)=:H ^ , 

,.       Uduou-^V(dàtv-t-di>$u)-+-Gdv  iv 
co.«(u»  -  •  )  =  ^ '- 


LES  PARAMÈTRES  DIFFÉRENTIELS.  Kjj- 

ou,  en  substituant  les  valeurs  de  du,  dv, 

8#sin(w  —  «')  = ^=  /!!?8a-4-  ^M= £L, 

("S-fS)--(«^-'S)" 


(5)        /  8f cos(w  —  to'j  = 


Hv/A<p 


L'î     '2  J 


La  première  de  ces  formules  peut  s'écrire 

8© 

et,  comme  toutes  les  quantités  qui  figurent  dans  le  second  membre 
ont  une  signification  absolument  indépendante  du  choix  des  va- 
riables u  et  v,  on  reconnaît  immédiatement  que  A<p  est  un  inva- 
riant dont  la  valeur  demeurera  la  même  pour  la  même  fonction  <p 
et  le  même  point,  quel  que  soit  le  système  de  coordonnées  auquel 
on  rapporte  la  surface. 

Le  second  membre  de  l'équation  (6)  peut  être  légèrement  trans- 
formé. Remarquons,  en  effet,  que 

8«sin(cu' — w) 

est  la  projection  du  déplacement  S*  sur  la  normale  à  la  courbe  (f), 
le  sens  des  projections  positives  correspondant  à  l'angle  to  4-  -• 
En  désignant  cette  projection  par  8/1,  on  aura  donc 

(7)  ^f-2- 

Si  l'on  suppose  que  le  déplacement  ait  lieu  effectivement  sui- 
vant la  normale,  on  reconnaît  que  y/Â^  est  la  dérivée  de  o  suivant 
la  normale.  Cette  propriété  a  déjà  été  établie  d'une  manière  gé- 
nérale au  n°  572. 

Toutes  les  fois  que  la  fonction  <p  satisfait  à  l'équation 

(8)  at  =  i9 
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nous  avons  vu  que  les  courbes  (cp),  obtenues  en  égalant  la  fonc- 
tion cp  à  une  constante,  sont  parallèles. les  unes  aux  autres  et  Ton 
peut  ajouter  que  cp  —  cp0  désigne  la  longueur  qu'il  faut  porter  sur 
les  géodésiques  normales  à  Tune  d'elles  (cp0)  pour  obtenir  les  diffé- 
rents points  de  la  courbe  (cp).  Plus  généralement,  si  cp  satisfait  à 

l'équation 

A?  =  F(<p), 

F(cp)  désignant  une  fonction  quelconque  de  cp,  on  aura  encore  une 
famille  de  courbes  parallèles  ;  car,  si  Ton  pose 


il  vient 

et,  par  conséquent,  les  courbes  (cp')  ou,  ce  qui  est  la  même  chose, 
les  courbes  (cp)  seront  parallèles. 

Il  ne  sera  pas  inutile  d'examiner  le  cas  où  la  fonction  cp  satisfait 
&  l'équation 

(9)  A<p  =  o. 

•Alors,  si  l'on  se  déplace  sur  la  courbe  (cp),  on  aura 

do  à* 

—-  du  -h  -r-  av  =  o, 

Ou  ùv 

et,  comme  l'équation  en  cp  ne  contient  que  le  rapport  des  dérivées 
de  cp,  on  pourra  éliminer  ces  dérivées,  ce  qui  conduira  à  l'équation 

</**=  Erfli*H-!lF</f/</t>-+-G<ft>*r=  O. 

Il  y  a  donc  deux  familles  pour  lesquelles  la  fonction  cp  satisfait 
à  l'équation  (9)  :  ce  sont  les  deux  séries  de  courbes  de  longueur 
nulle;  chacune  d'elles  peut  être  considérée  soit  comme  formée  de 
lignes  géodésiques  (n°  517),  soit  comme  composée  de  courbes 
parallèles. 

673.  Du  paramètre  différentiel  Acp,  nous  pouvons,  en  appliquant 
une  méthode  générale,  déduire  d'autres  invariants  se  rapportant 
à  deux  fonctions.  Si  Ton  y  remplace  cp  par  cp-hM,  X  désignant 
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une  constante  quelconque,  on  obtiendra  un  résultat  de  la  forme 

Le  coefficient  de  \  sera  évidemment  un  nouvel  invariant  que 
nous  désignerons  par  A(o,  à).  Le  développement  des  calculs  nous 
donne 

,     ,             a  ,      .  v           àv  dv.          \  Ou  Ov    '    Ov  du  /           du  du 
(io)  A(?,  +)  =  EG-F' 

On  voit  que,  pour  'i  =  f ,  A(cp,  <£)  se  réduit  à  A<f . 

On  peut  encore  établir  l'existence  du  nouvel  invariant  de  la 
manière  suivante/ Imaginons  que,  dans  les  formules  (5),  ou,  ot> 
se  rapportent  à  un  déplacement  sur  une  courbe  de  la  famille 

ty(ut  v)  =  const. 

En  appliquant  les  formules  (2),  on  aura 

lu  __      1      ty         80  __  1      àty  m 

et  la  substitution  des  valeurs  de  8a,  ùv  dans  les  formules  (5)  nous 
donnera 

...         v       du  cto      .da  dv 
1  sin(cu— a>)=  > 

(11)                             {                                H /A? /•M' 
cos(cu  —  tu)=     , .     , » 

Ces  relations  mettent  d'abord  en  évidence  la  propriété  d'inva- 
riance du  symbole  A(cp,  ty);  mais  elles  nous  conduisent  également 
à  un  nouvel  invariant  que  nous  désignerons  par  6(9,  '})  et  qui  a 
pour  expression 

Les  formules  (1 1)  s'écrivent  alors  de  la  manière  suivante  : 

e(©,ii)  a(o,  ^) 

(il)'         sin(o>'-o>)=    ,11,1*         cos(a>' >-(!>)=.    ,-,--' 

Il  résulte  immédiatement  de  ces  relations  que,  si  Ton  considère 
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les  deux  courbes  définies  par  les  équations 

©  =  o,        +  =  o, 

et  un  point  commun  à  ces  deux  courbes,  la  condition  pour  qu'elles 
soient  tangentes  en  ce  point  s'exprime  par  la  relation 

el  la  condition  pour  qu'elles  soient  orthogonales,  par  l'équation 

Les  formules  (1 1)'  nous  conduisent  immédiatement  à  l'identité 

On  rencontre  ici,  pour  la  première  fois,  un  fait  qui  se  présente 
fréquemment  dans  les  théories  analogues.  Les  invariants  que  nous 
avons  introduits  ne  sont  pas  distincts,  et  Ton  pourrait  exprimer 
0(cp,  ty)  en  fonction  de  A<p,  À*j/  et  A(cp,  <{/);  mais  l'expression  ainsi 
obtenue  serait  irrationnelle,  et  Ton  ne  peut  se  dispenser  de  con- 
server 0,  sauf  à  tenir  compte  de  la  relation  (i3). 

674.  Nous  allons  maintenant  définir  le  paramètre  différentiel 
du  second  ordre.  Pour  cela,  nous  considérerons  avec  M.  Bel  tr  a  mi 
l'intégrale  double 

il  =  f '  A(?,#40  ds  =  f  A(<p,  <|/)H  du  dv, 

étendue  à  une  portion  simplement  connexe  de  la  surface,  limitée 
par  un  contour  (C).  Si  l'on  pose 

cfcp  cfcp 

~~7*r~  "  — « —  ' 

('4)  <  vào  àf 

<H(?tj.)      b  *  _  *  Tu 

I    r=  H =  — , 


l'intégrale  deviendra 
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Écrivons-la  sous  la  forme  suivante 

-M*&>  -  '■Th"'  -//?(£ + 5)**- 

et  appliquons  la  formule  de  Green  à  la  première  intégrale  du 
second  membre.  Nous  aurons  évidemment 

l'intégrale  simple  étant  étendue  au  contour  (C),  parcouru  dans 
un  sens  convenable. 

Or,  d'après  la  seconde  formule  (5)  et  d'après  les  valeurs  de  M 
et  de  N,  on  a  évidemment 

Mdv —  N  du  =  —  cfrcos(u>  --  <u')|/Âç, 

o>  et  *>'  désignant  les  angles  formés  en  chaque  point  avec  Taxe 
des  x  du  trièdre  (T)  par  la  tangente  à  la  courbe  <f  =  const.  et  la 
tangente  au  contour  limite  (C).  Introduisons  à  la  place  de  <o' 
l'angle  o>" 

d>    =  CD  H ? 

a 

qui  détermine  la  direction  de  la  normale  au  contour,  dirigée  vers 
l'intérieur  de  l'aire.  On  aura  alors 

M  dv —  N  du=»  —  cfr  sin(co" —  ci>)^A<p. 

D'autre  part,  si  Ton  suppose  que  l'on  parcoure  un  chemin  infi- 
niment petit  tn  dans  la  direction  de  cette  normale,  la  formule  (6) 
nous  fera  connaître  la  dérivée  de  cp  relative  è  ce  déplacement 


~  =  ainf*/  —  a>)/Âç. 


Nous  aurons  donc 


M  dv  -  N  du  =  —  ^  ds. 
dn 


La  formule  (i5)  prend  alors  la  forme 


2<X> 
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ou  encore 

l 

'V\ôu  +  dJ  H 

as --y 

et,  par  suite,  l'intégrale  double  do  premier  membre,  qui  s'ex- 
prime en  fonction  de  quantités  absolument  indépendantes  du 
choix  des  axes,  est  un  invariant.  Il  en  sera  évidemment  de  même 
de  l'élément  de  cette  intégrale;  si  donc  nous  posons 


dN\ 


ou,  en  développant  les  calculs, 


(17) 


±  1 
1<?  *  H  au 


au 


de 


H 


1  i\EJL 

H  dv  ( 


*P       «<*? 


au 


H 


la  fonction  Aacp  sera  un  invariant,  linéaire  par  rapport  aux  déri- 
vées de  y,  et  la  formule  (17)  pourra  s'écrire  sous  la  forme  abrégée 

Nous  avons  supposé  que  Taire  était  limitée  par  un  seul  contour 
et  que  les  dérivées  de  cp  et  ^  étaient  continues  à  l'intérieur  de  ce 
contour.  Si  nous  avions  à  considérer  une  aire  limitée  par  plu- 
sieurs contours,  il  suffirait  de  remplacer  l'intégrale  simple  qui 
figure  dans  la  formule  par  la  somme  des  intégrales  analogues 
relatives  à  tous  les  contours.  Si  les  conditions  de  continuité 
cessent  d'être  réalisées  pour  des  points  ou  pour  des  lignes,  on 
entourera  les  régions  où  se  trouvent  les  discontinuités  par  des 
courbes  que  l'on  joindra  à  celles  qui  limitent  Taire  considérée. 
Nous  n'insisterons  pas  sur  toutes  ces  remarques  qui  ont  déjà  été 
présentées  à  propos  du  théorème  de  Green  (n°  644). 

675.  Nos  démonstrations  supposent  essentiellement  le  change- 
ment de  variables  réel  ;  mais  il  est  clair  que  les  propriétés  d'inva- 
riance subsistent  même  quand  on  emploie  des  coordonnées  ima- 
ginaires. Il  suffit,  pour  s'en  rendre  compte,  de  remarquer  que  les 
propositions  établies  sont  susceptibles  d'une  vérification  directe 
par  le  calcul  algébrique,  et  il  tombe  sous  le  sens  que  cette  véri- 
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fi  cation  est  absolument  indépendante  de  la  réalité  ou  de  l'imagi- 
nante des  variables  ou  des  équations. 
Une  fois  obtenus  les  deux  invariants 

A<p,     Af<p, 

on  peut  en  déduire  une  foule  d'autres 

AA<p,     A(cp,  A<p),     0(<p,  A<p),      .... 

Les  trois  invariants  nouveaux  que  nous  venons  d'écrire  sont  tous 
les  trois  du  second  ordre.  En  voici  d'autres  du  troisième 

AAA<p,     AA(<p,A<p),     Ae(<p,  A<p),     A,A<pt     AA,<p,     .... 

Nous  verrons  plus  loin  que  les  formations  précédentes- donnent 
tous  les  invariants;  mais  nous  reconnaîtrons  encore,  dans  l'étude 
d'un  problème  important,  qu'elles  ne  les  donnent  pas  toujours 
sous  la  forme  la  plus  simple. 

676.  Avant  d'aborder  les  théories  générales  qui  reposent  sur 
l'emploi  des  paramètres  différentiels,  nous  allons  montrer  com- 
ment ils  peuvent  intervenir  utilement  dans  l'étude  de  quelques 
questions  particulières. 

Considérons  d'abord  une  surface  rapportée  à  un  système  de 
coordonnées  rectangulaires.  Si  le  carré  de  l'élément  linéaire  est 
pris  sous  la  forme 

le  rayon  de  courbure  géodésique  des  courbes  v  ~  const.  est  déter- 
miné par  la  formule 

i i_  d\ 

p  "       AC  d9  ' 

et  il  doit  être  porté,  s'il  est  positif,  du  côté  où  v  augmente.  Or 
on  a 

_  j_   d_  M\ L^_    l 

*P~ACcfcVC/~       C»  àv       ~£~ç> 

et,  par  conséquent, 

p  C»  au 


aoa  livib  vu.  —  chapitii  i. 

ou,   en  remplaçant  r  et  C  par  leurs  valeurs  tirées  des  rela- 
tions précédentes, 

I  _       bt*>        i  A(p,  Ap) 

Cette  formule,  ne  contenant  plus  que  des  invariants,  sera  appli- 
cable dans  tous  les  cas.  Par  suite,  le  rayon  de  courbure  géodésique 
d'une  courbe  représentée  dans  un  système  quelconque  de  coor- 
données par  l'équation 

sera  donné  par  la  formule 

l  A,<p         i   A(<p,  Aç>) 


(•9) 


P  /*p        «     (A?)| 


le  sens  positif  du  rayon  étant  celui  pour  lequel  dy  est  positif  (•). 
On  déduit  de  l'équation  précédente  que,  si  la  famille  de  cour- 
bes (cp)  est  formée  de  lignes  géodésiques,  la  fonction  <f  doit  satis- 
faire à  l'équation  du  second  ordre 

(20)  A(<p,  A«p) — 2A<pAscp=o. 

Supposons  maintenant  que  Ton  donne  deux  fonctions  cp,  <|*  et 
que  l'on  demande  de  calculer  l'accroissement  de  <{/  quand  on  par- 
court un  chemin  infiniment  petit  sur  la  courbe 

<p(u,  ç)  =  const. 

Les  différentielles  du,  dv  relatives  à  ce  déplacement  ont  été 
calculées  plus  haut  ;  on  a  trouvé 

du  \       ào  dv  1       ào 


ds       H  v/Âf  àv  ds           h  /S  au 
(1  viendra  donc 

<ty       ty  du  <ty  dv  =  3(<W?) 

dsç  ~~  du  ds  ôv  d*  ~~     fîZ 


(«)  Bklthani,  fticerche,  art.  XXI,  cl  Malîiematiiche  Annalen,  t.  I,  p.  679. 
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Proposons-nous,  par  exemple,  étant  donnée  une  courbe  (cp),  de 
calculer  la  dérivée  de  la  courbure  géodésique  par  rapport  à  l'ërc 
quand  on  se  déplace  sur  cette  courbe.  On  calculera  p  par  la  for- 
mule (19),  et  l'application  de  la  formule  précédente  donnera  en- 
suite 

ds  /A? 

On  calculerait  de  même  les  dérivées  suivantes  de  p. 

677.  Soient  maintenant  <p  et  <J/  deux  fonctions  distinctes.  Sup- 
posons que  Ton  détermine  un  point  de  la  surface  par  les  valeurs 
de  <p  et  de  <j>,  le  carré  de  l'élément  linéaire  prendra  la  forme, 

ds*  =  E  </?*-+-  a  F  dy  dty  -h  G  d^. 

11  est  aisé  de  voir  que  l'on  pourra  exprimer  E,  F,  G  en  fonction 
des  invariants  du  premier  ordre  de  cp  et  de  <J>.  En  effet,  si  l'on  cal- 
cule ces  invariants,  on  aura  les  trois  équations 


qui  peuvent  é^tre  résolues  par  rapport  à  E,  F,  G,  et  nous  donnent 
EST 


^i—^Afàt  -*!(*,*), 


Au 
E  = 


Acp  A^  —  A*(«p,  t|/)' 

Acp 

^-A*(<p, 

-A(<p,<|0 


G=  A? 

A<p  A<J*  —  A*(<p,  <j/)' 


~  A?A4*  —  A'(<p,<J<) 
Le  carré  de  l'élément  linéaire  aura  donc  pour  expression 

A<|/  */<p*  —  1  A( ^p,  ty)  ^?  ^4*  "♦"  ^?  ^l*1 
(a*)  ds*=  _____  ; 

le  dénominateur,  qui  est  ©a(<p ,  <|>),  ne  sera  pas  nul  tant  que  les 
fonctions  cp  et  ^  seront  distinctes. 

Cette  expression  de  l'élément  linéaire  va  nous  permettre  d'é- 
tablir une  proposition  que  nous  avons  annoncée  plus  haut  et  de 
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montrer  que  tout  invariant  composé  avec  les  coefficients  E,  F,  G 
et  leurs  dérivées,  contenant  d'ailleurs  une  ou  plusieurs  fonctions 
cp,  <J>,  ...  et  leurs  dérivées  jusqu'à  un  ordre  déterminé,  peut  être 
obtenu  à  l'aide  des  symboles  A,  0  de  M.  Beltrami. 
Soit,  en  effet, 

-'(*S *•£•■••) 

une  telle  fonction.  Les  coefficients  E,  F,  G,  nous  venons  de  le 
voir,  s'expriment  d'une  manière  simple  au  moyen  des  trois  para- 
mètres 

Au,     Àc,     A(m,  v). 

D'ailleurs,  si  X  désigne  une  fonction  quelconque,  on  a,  d'après 
la  définition  même  de  l'invariant  8, 

J=H6M,         g=H6(n,X). 

11  suit  de  là  que  toutes  les  dérivées,  et  par  suite  l'invariant  I, 
peuvent  s'exprimer  au  moyen  des  symboles  A,  0  appliqués  un 
nombre  suffisant  de  fois  aux  fonctions 

«*,    *>,    ?>    +»     .... 

Il  suffit  donc,  pour  démontrer  immédiatement  la  proposition 
que  nous  avons  en  vue,  de  supposer  que  l'on  a  pris  pour  les  va- 
riables u  et  v  deux  des  fonctions  <p ,  <{/,  ...  qui  entrent  dans  l'in- 
variant. 

S'il  entre  une  seule  fonction  <p  dans  cet  invariant,  on  pourra 
lui  adjoindre  et  prendre  pour  <b  un  de  ses  invariants,  par  exemple 
\f  ou  A2cp.  Tous  les  invariants  d'une  seule  fonction  peuvent  donc 
être  obtenus  par  l'emploi  simultané  et  répété  des  opérations  A  et 
A3,  appliquées  à  cette  seule  fonction. 

678.  Parmi  les  questions  dont  la  solution  peut  être  rendue 
plus  facile  par  l'emploi  des  invariants,  on  peut  encore  signaler  la 
suivante. 

Supposons  qu'étant  donnée  une  surface,  on  propose  de  mettre 
son  élément  linéaire  sous  la  forme 

(•i3)  rf**=/(«)d>>*H-a©(a)rf^rf9-+-^(a)</91/ 
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où  f,  (f,  ty  sont  des  fonctions  données  et  connues  de  a,  mais  où  x. 
p  et  q  sont  trois  fonctions  à  déterminer.  On  reconnaîtra  immé- 
diatement que,  si  l'élément  linéaire  est  donné  sous  la  forme 

ds*  =^  E  du*  ■+•  îF  du  dp  -+-  G  dv*, 

a,  p  et  q  doivent  satisfaire  aux  trois  équations  simultanées 

<*>  '-■«•'Éî*T(.>(îï*îa)*«.)gîj. 

dont  l'intégration  donnerait  la  solution  complète  du  problème.  La 
théorie  des  paramètres  différentiels  permet  de  former  une  équa- 
tion du  second  ordre  à  laquelle  satisfera  Tune  des  inconnues  p,  q 
et  qui  remplacera  le  système  précédent. 

On  a,  en  effet,  en  prenant  l'élément  linéaire  sous  la  forme  (a3), 

ou,  si  Ton  désigne  le  second  membre  par  "/(a), 
(«5)  V  =  *(*)' 

11  vient  ensuite,  en  regardant  a  comme  exprimé  en  fonction  de  p 
et  de  q, 


(*6) 

et  enfin 

(•»7) 


M/>,V)=X'(») 


/*■ 


*(p*àp)  = 


/'(*) 


<to.  cte 


L'élimination  de  a,  ~;  t-  entre  les  quatre  équations  (a5),  (a()) 

et  (37)  conduira  à  une  relation  entre  les  invariants  de/?,  qui  pourra 
ensuite  être  écrite  avec  des  variables  quelconques  et  sera  pré- 
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cisément  l'équation  du  second  ordre  cherchée.  Le  calcul  se  simplifie 
beaucoup  si  la  fonction  <p  est  nulle. 

Comme  première  application,  proposons-nous  de  ramener  l'élé- 
ment linéaire  à  la  forme 

(a8)  ds*^*(dp*+dq*). 

Nous  trouverons  immédiatement  que/?  doit  satisfaire  à  l'équation 

A,/>  =  o. 

Nous  reviendrons  plus  loin  (n°  681)  sur  ce  résultat. 

Envisageons  maintenant  la  forme  suivante  dé  l'élément  linéaire 

(29)  ds%  =  co*% %  dp* -\-ùn% *  dq*. 

Elle  correspond  à  une  décomposition  de  la  surface  en  rectangles 
infiniment  petits  dont  les  diagonales  sont  toutes  égales  ou»  si  l'on 
supprime  les  côtés  de  ces  rectangles  en  laissant  les  diagonales,  à 
une  décomposition  de  là  surface  en  losanges  dont  les  côtés  sont 
tous  égaux.  On  a  ici 

A©  =  — ;->  A(/>,  A/>)  =  —  .--  ,  A,/>  e=  -; p-  — 

r       cos'ot  ^ri    rf       cosfa  dp  r       *inacos*a  àp 

et,  par  suite, 

(So)  A(/>,  A/>)=aA,/>(A/>  — 1). 

Telle  est  l'équation  du  second  ordre  dont  dépendra  la  solution  du 
problème.  Remarquons  que,  si  l'on  effectue,  dans  la  formule  (29), 
la  substitution  linéaire 

p=p'+q\         q=p'-q', 

on  obtient  la  forme 

(3i)  <fc*=  cÇp'*H-  dq**-h  %  cosaot  dp1  dq\ 

identique  &  celle  que  nous  avons  rencontrée  dans  l'élude  du  pro- 
blème de  M.  Tchebycheff  [p.  i3a]. 

Nous  étudierons  enfin  la  forme  suivante 

(  3a  )  rf*«  =  a  dp*+  - tdq*^ 

qui  se  présente  dans  la  théorie  des  Cartes  géographiques.  Si  l'on 
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fait  correspondre  à  chaque  point  de  la  surface  le  point  du  plan 
dont  les  coordonnées  rectangulaires  sont  p  et  ç,  on  aura  une  re- 
présentation plane  de  la  surface  dans  laquelle  les  aires  seront  con- 
servées et,  de  plus,  on  pourra  former  un  système  orthogonal  avec 
les  courbes  de  la  surface  qui  correspondent  aux  droites  du  plan 
parallèles  aux  axes  coordonnées.  On  peut  encore  caractériser  lu 
forme  précédente  de  l'élément  linéaire  en  disant  que  la  surface 
peut  être  partagée  par  les  lignes  coordonnées  en  rectangles  qui 
ont  tous  la  même  surface.  On  a  ici 

.1  ,  1    àx  1   à* 

ce  qui  donne  pour  p  l'équation 

(33)  A(/>,A/>)==  A/>A,/>. 

Dans  le  cas  des  surfaces  développables,  cette  équation  se  transforme 
aisément  en  une  de  celles' que  nous  avons  étudiées  au  Livre  IV. 

679.  Nous  indiquerons  maintenant  comment  on  calcule  les  in- 
variants des  fonctions  les  plus  simples.  Signalons  tout  d'abord  les 
formules  suivantes  que  le  lecteur  établira  aisément 

»■«•■  '•  •••»-  (s)'ta-"+  '%.  »"*■  '>-  ■■■■ 
M/.«-£î.«...-(£$*ïS).<*»*.... 

les  termes  non  écrits  se  déduisant  de  ceux  qui  figurent  dans  les 
seconds  membres  par  de  simples  permutations.  Ces  identités  per- 
mettent de  calculer  les  invariants  des  fonctions  composées  quand 
on  connaît  ceux  des  fonctions  simples  a,  |3,  .... 

Supposons  la  surface  rapportée  à  ses  lignes  de  courbure  ;  dé- 
signons par  x,  y y  z  les  coordonnées  du  point  de  la  surface  par  rap- 
port à  des  axes  fixes  et  par  a,  a',  a";  6,  U ,  b" \  c,  c\  c"  les  neuf 
cosinus  qui  déterminent  la  position  du  trièdre  (T)  par  rapport  aux 


(34) 


I ^ 
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axes.  On  aura,  comme  on  sait, 


(35) 

i   dx 

Zdï=a' 

i  dx        , 

c  sr  =  *• 

i  &  -  a' 

c  du     °* 

i   dz         . 
i  A»        ... 

(36) 

dx       ^  de 
du           au 

=  o, 

?  +  *? 

=  o, 

d*       D  de'. 

-r-  -4-R   -r-    —  O, 

du           du 

da?       R,dc 
dt>           3t> 

=  0, 

dp           dp 

=  o, 

dv            dv 

toutes  les  notations  du  Tableau  V  [II,  p.  386]  étant  conservées. 
Ces  formules  permettent  de  calculer  les  valeurs  suivantes  des  in- 
variants: 


bx  =  I  -—  c1, 

a*        6* 
Ac=rRÏ^RV 

AOs*)  =  -cV, 

a<c.c>=-rT+rT 

eo%  *)  =  c, 

e(C,o')  =  ^(;    • 

a* 

6* 

•<•••>-• *(*-*) 

(3?) 


A(*,  c')=-  -g-  --gr*  6(^,0')  =  -^-  — -g,  • 

Introduisons  maintenant  les  distances  de  l'origine  au  plan  tangent 
et  aux  plans  principaux  :  si  nous  les  désignons  respectivement  par 
P,  Q,  Q',  on  aura 

(P  =  ex  -+-  c' y  h~  c'z, 

(  Q' =  **-♦- 6>-+- 6'*. 
L'application  des  équations  (34)  et  (37)  nous  donnera 
o*      Q'1 

(39)        iMP,*)=-f£-*Q\         MP,c).-Jh-$. 

«ïp  *>  _     *Q  -  aQ'         e/P  cï  -  »Q-«Q' 
e(P,x)=-ir  -^-^r,         ©(P,c) ^g,— . 

Dans  ces  formules  figurent  seulement  les  invariants  du  premier 
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ordre.  Pour  calculer  les  paramètres  différentiels  du  second  ordre, 
il  faut  se  rappeler  que  les  dérivées  premières  des  neuf  cosinus  peu- 
vent s'exprimer  en  fonction  de  ces  cosinus  et  des  rotations  dont 
les  valeurs  ont  été  déjà  données  au  Tableau  Y.  On  a,  par  exemple, 

,X~  AC  àu\X  àu)^  AC  dç\C  àv  ) 

a    àC         b    dk        1..  .        1  -  N 

=  ÂC  Tu  ■*■  ÂC  AT  +  Â  <*r~  c*> +  C <*"-  ari)' 

ou,  en  remplaçant  les  rotations  par  leurs  valeurs  et  faisant  les  ré- 
ductions, 

<*»  *»- "(S -t) -•(*  +  *)• 

Cette  remarquable  formule,  signalée  depuis  longtemps  par  M.  Bel- 
trami,  montre  que,  dans  les  surfaces  miniraa,  toutes  les  sections 
par  des  plans  parallèles  forment  une  famille  isotherme  (n°  209). 
On  trouvera  de  même    . 

f4.)Jâ.P— (i  +  i)-p(Ijl  +  1Ji) 

-Qâ^(k^)-q'cis;(î-*-r')' 

Si  Ton  applique  maintenant  les  formules  générales  (34),  on 
obtiendra  les  deux  relations 

Le  carré  qui  figure  dans  la  dernière  est  purement  symbolique, 
c'est-à-dire   qu'après  l'avoir  effectué,  on   devra  remplacer  les 

produits  tels  que  j-x  r  par  une  dérivée  seconde  j— r-  •  Ces  deux 

formules  sont  dues  encore  à  M.  Beltrami. 

D.  -  III.  14 
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Si  Ton  prend 
on  en  déduit 

-                  X*  ■+-  Y1  -+-  S* 

/    Iw  =  acu  —  P1, 

(43) 

JA,»-,H.p(j;-1-iL) 

On  trouvera  encore 

(44) 

•   .<-»--$-$?■ 

680.  Pour  compléter  cette  étude  rapide,  il  nous  reste  à  montrer 
comment  l'invariant  linéaire  du  second  ordre  intervient,  soit  dans 
la  théorie  des  systèmes  isothermes  et  delà  représentation  conforme, 
soit  dans  l'examen  d'une  question  très  intéressante  qui  a  été 
abordée  pour  la  première  fois  par  M.  Beltrami  ('),  mais  qui  a  été, 
dans  ces  derniers  temps,  l'objet  d'études  approfondies  de  la 
part  de  M.  Klein  (3). 

Étant  donné  un  plan,  pour  lequel  le  carré  de  l'élément  linéaire 
est  défini  par  la  formule 

ds*  =  dx*-h  dy*, 

on  sait  qu'une  fonction  d'une  variable  imaginaire  est,  par  défini- 
tion, celle  dont  la  différentielle  est  le  produit  d'une  fonction 
quelconque  par  l'un  des  facteurs  linéaires  de  ds*y  c'est-à-dire 
celle  pour  laquelle  on  a 

dit  =  M(dx-h  i  dy). 

Étant  donnée  de  même  une  surface  quelconque  réelle  dont 
l'élément  linéaire  aura  pour  expression 

ds*=Edu*+2Fdudv  +  Gdv*9  • 
u  et  v  étant  des  variables  réelles,  nous  décomposerons  ds*  en 


(*)  Voir  le  Mémoire,  cité  plus  haut,  des  Annali  di  Mate  mat  ica. 
(»)  Kliin  (F.)»  Ueber  Hiemann's  Théorie  der algebraischen  Funcïionen  utid 
Huer  Intégrale.  Leipzig,  i8Ha. 
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deux  facteurs 

H  désignant  comme  d'habitude  le  radical  y/EG  —  F3.  Une  fonction 
complexe  û  du  point  (u,  v)  de  la  surface  sera  celle  qui  satisfera  à 
l'équation 

(45)  dQ  =  Mffëdu+?-±^dt>\ 

par  conséquent,  si  l'on  désigne  par  x  le  facfteur  réel  ou  imagi- 
naire qui  fait  de  l'expression 


<(v/I 


^^r*) 


une  différentielle  exacte,  et  si  Ton  pose 

(46)  x(/Ëdu  +  ^-^À—dt>\==dx  +  idy, 

on  voit  que  û  sera  une  fonction  de  la  variable  complexe  x  4-  iy. 
Si 9  dans  l'équation  précédente,  on  change  i  en  —  i  et  si  l'on  dé- 
signe par  x'  la  fonction  conjuguée  de  x,  on  aura 

(47)  x'IfîtduA "7=~"  dv  \  =  dx—  idy, 

et,  en  multipliant  membre  à  membre  les  équations  précédantes,  on 
trouvera 


(4«) 


**=**+&*. 


Cette  équation  nous  montre  que  x  et  y  sont  deux  fonctions 
isothermes  conjuguées.  On  le  voit  donc,  dès  que  la  surface  est 
rapportée  à  un  système  isotherme,  la  définition  d'une  fonction 
complexé  sur  la  surface  devient  identique  à  celle  que  Ton  prend 
pour  point  de  départ  dans  la  représentation  de  la  variable  com- 
plexe sur  le  plan.  En  d'autres  termes,  de*  que  Ton  connaît  une 
représentation  conforme  de  la  surface  sur  le  plan,  les  fonctions 
complexes  du  point  de  la  surface  sont  identiques  aux  fonctions 
complexes  du  point  correspondant  dans  lt  plan. 


(49)  dQ'=M'{)/Edu+— -^do] 
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Réciproquement,  supposons  que  Ton  ait  obtenu  par  un  procédé 
quelconque  une  fonction  û 

û  =  p  -+-  i'Q 

satisfaisant  à  l'équation  (45).  En  changeant  i  en  —  i  dans  cette 
équation  et  désignant  par  Q'  l'imaginaire  conjuguée  de  û,  on  aura 

F-iH 

et,  par  suite, 

(5o)  rfÛrfÛ'=MM'^*=rfP*-hrfQ*. 

Ainsi  la  connaissance  d'une  fonction  complexe,  d'ailleurs  quel- 
conque, permettra  d'effectuer  la  représentation  conforme  de  la 
surface  sur  le  plan. 

Il  résulte  immédiatement  de  la  formule  (oo)  que,  si  l'on  connaît 
deux  fonctions  complexes  sur  deux  surfaces  différentes,  on  réali- 
sera une  représentation  conforme  des  surfaces  l'une  sur  l'autre  en 
faisant  correspondre  les  points  pour  lesquels  les  fonctions  ont  la 
même  valeur;  car,  si  l'on  désigne  par  dsf  l'élément  linéaire  de  là 
seconde  surface  et  par  N,  N'  les  quantités  analogues  à  M,  M',  on 
aura,  pour  les  éléments  correspondants, 

MM'  ds*  =  NN'  ds  'î  =  dQ  dQ', 

ce  qui  démontre  la  proposition.  Ce  résultat,  qui  a  été  signalé  par- 
ticulièrement par  M.  Klein,  comprend  en  particulier,  ou  plutôt 
présente  sous  une  forme  nouvelle  ceux  qui  ont  été  déjà  donnés 
(Livre  II,  Chap.  III). 

681.  Il  nous  reste  maintenant  à  mettre  en  évidence  les  rapports 
de  la  théorie  précédente  avec  les  invariants.  Pour  cela,  nous  allons 
chercher  les  équations  qui  définissent  les  fonctions  complexes, 
quand  le  système  de  coordonnées  est  quelconque.  L'équation  (4&) 
nous  donne 

au  y  dv  v/E 

et  l'élimination  de  M  conduit  à  l'équation 

(5.)  K57-^F  +  'H)*;~o> 
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qui  caractérise  les  fonctions  complexes.  On  peut  encore  l'écrire 
sous  la  forme  équivalente 

Il  résulte  immédiatement  de  ces  équations  que  la  fonction  û 
satisfait  à  l'équation 

(53)  Aû  =  o. 

Réciproquement,  si  une  fonction  û  a  son  premier  invariant  nul, 
elle  satisfait,  soit  à  l'équation  (5i),  soit  à  celle  qu'on  en  déduit  par 
le  changement  de  signe  de  H;  en  d'autres  termes,  elle  est  fonction 
de  l'une  des  variables  déjà  employées  x  H-  iy%  x  —  iy. 

On  vérifiera  également,  par  un  calcul  facile,  que  û  satisfait  à 
l'équation 

(54)  À,û  =  o. 

Étudions  maintenant  la  relation  entre  la  partie  réelle  P  et  la 
partie  imaginaire  Q  de  û. 
L'équation  (53)  développée 

o  =  AQ  =  AP  —  AQn-aiA(P,  Q) 
nous  donne 

AP  =  AQ,        A(P,  Q)  =  o. 

Ces  relations  entre  les  invariants  de  P  et  de  Q  montrent  que  les 
courbes  obtenues  en  égalant  à  des  constantes  la  partie  réelle  et  la 
partie  imaginaire  de  û  se  coupent  à  angle  droit.  Ce  résultat 
pouvait  être  prévu:  il  est  une  conséquence  de  l'équation  (5o). 
D'autre  part,  si,  dans  les  équations  (5i)  et  (52),  nous  séparons 
les. parties  réelles  et  les  parties  imaginaires,  nous  obtiendrons  les 
deux  systèmes  équivalents 


(55) 


(56) 


àQ 

F  dP 

E  dP 

du 

"""  H  du 

H  &v' 

dQ 

G  dP 

F  dP 

dv 

"Hdu' 

H  *>' 

dP 

E  dQ 

F  'c)Q 

du 

~  H  «fr  ' 

H  du' 

dP 

f  dq 

G  <>Q 

dv 

~"  H  dv  ' 

H  du'* 
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L'élimination  de  P  entre  les  deux  premières  éqoations  ou  de  Q 
entre  les  deux  dernières  nous  montre  que  P  et  Q  sont  des  solutions 
de  l'équation 

(57)  M  =  o, 

ce  qui  d'ailleurs  résultait  déjà  de  l'équation  (54). 

Réciproquement,  toutes  les  fois  quns  Ton  connaîtra  une  solution 
quelconque  0  =  Q  de  l'équation  (67),  les  formules  (56)  nous 
permettront  de  déterminer  par  une  quadrature  une  fonction  P,  ce 
qui  donnera  une  fonction  complexe  Q  =  P-f-  iQ  du  point  sur 
la  surface.  On  peut  donc  énoncer  la  proposition  suivante:  La 
solution  réelle  la  plus  générale  de  l'équation  (07)  est  fournie 
par  la  partie  réelle  ou  par  la  partie  imaginaire  d'une  fonction 
complexe  du  point  sur  la  surface.  Par  suite,  si  l'élément  linéaire 
peut  être  ramené  à  la  forme 

ds*=*\{dx*->-dy*), 

la  solution  la  plus  générale  de  l'équation  (07)  est 

6  =/(a?-4-  «»  +  ^(r-i>). 

C'est  d'ailleurs  ce  que  l'on  reconnaît  immédiatement  en  profi- 
tant des  propriétés  d'invariance  de  l'équation  (>i5)  et  l'écrivant 
avec  les  variables  x,  y\  car  elle  prend  alors  la  forme  simple 

X  lôx*^  dy*\  ~°* 

682.  M.  Beltrami  a  montré  comment  on  peut  rattacher  à  sa 
théorie  là  proposition  que  nous  devons  à  Gauss  relativement  à  la 
courbure  totale.  Soient,  conformément  aux  notations  employées 
plus  haut,  x  et  x'  deux  facteurs  qui  fassent  des  expressions 

des  différentielles  exactes  d(x-+-  iy)  et  d(x  —  iy).  Les  facteurs 
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les  pins  généraux  ayant  larméme  propriété  seront  respectivement 

x<p(arH-i^),    x'<|/(ar  —  i», 

f  et  <|*  désignant  des  fonctions  quelconques;  de  sorte  que  si  Ton 
veut  ramener  ds2  à  la  forme 

la  valeur  la  plus  générale  de  \  sera 

X  = 


xx'  <p(ar-+-  iy)ty(x  —  iy) 


Par  conséquent,  pour  tous  les  systèmes  de  coordonnées  et  pour 
toutes  les  valeurs  possibles  de  x  et  de  x',  la  fonction 

b*  log  —  =  A,  logy'xx' 

VA 

aura  toujours  la  mime  valeur.  Nous  obtenons  ainsi  un  inva- 
riant :  on  peut  le  calculer  comme  il  suit. 
La  fonction  x  doit  satisfaire  à  l'équation 

d(xyfë)  _  ^  x(Fh-*H> 
dp       ~~  au         ^ 
qui  donne 

E^I^-F^^^iH^'WÊ-  F  h iH       l  dE 

ât>  au  du  y     au      ^/g  a  dp 

p       .'il 
En  multipliant  par  — g —  »  on  aura  de  même 

p  dlogx      Q  dlogx  _f.H  dlogx       F  — t'H  ^  F  ^  tH       F  -h  iH  dE 

dp  dt*     ""  dp  y/g      du      ^/jj  aE       dp  * 

En  se  servant  de  ces  deux  relations  pour  calculer  A2  logx,  on 
obtient  immédiatement  ce  résultat 

.        _  j_   à_.(__  .dlogx       F  -  iH  dE  __  F  —  iH  ±  F-nH\ 
,0gX"rHda^     l     dp     "*"     aEH     dp  h/Ê    *«*      \/Ë     / 


il/"- 
H  dp  y 


dlogx       y^E   d   F-t-tH i_  dE\ 

1    au     ^'E  au      fè  aH   dp/' 
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où  x  s'élimine  de  lui-même.  Si  l'on  change  i'en  — i,  x  en  x'et  que 
l'on  ajoute  l'équation  obtenue  à  la  précédente,  on  trouve,  en 
divisant  par  2  et  en  réduisant, 


(58) 


A   .       ,— }        là/       1  dGv      F    dE\ 
AllogVxx=riï~^H--4-  —  _j 

■^aH^VH^w       H  *>        EH  du)' 


D'après  la  manière  même  dont  nous  l'avons  obtenu,  cet  inva- 
riant doit  s'annuler  dans  le  cas  où  l'élément  linéaire  est  réductible 

à  la  forme 

ds*  =  dx%  -1-  dy*, 

et  dans  ce  cas  seulement.  D'ailleurs,  on  reconnaîtra  aisément,  en  le 
comparant  à  la  formule  (16)  [II,  p.  364],  qu'il  est  identique  à  la 
eourbure  totale.  Mais  on  peut  aussi  établir  ce  dernier  résultat 
directement  en  le  déduisant  des  propriétés  mêmes  d'invariance  que 
nous  avons  signalées. 

Supposons,  en  effet,  que  l'on  veuille  calculer  la  valeur  de  l'inva- 
riant pour  un  point  M.  Prenons  pour  axes  des  x  et  des  y  les  tan- 
gentes principales  en  ce  point.  Si  R  et  R'  sont  les  rayons  de  cour- 
bure principaux  en  ce  point,  l'équation  de  la  surface  dans  le 
voisinage  de  M  sera 

(59)  *=>n  +  k+— 


On  aura,  en  choisissant  x  et  y  comme  coordonnées  curvilignes 
d'un  point  de  la  surface, 

(60)  E  =  i-*-g+...,        F=g;-+-...,         G-i+jJ-h..*. 

Si  Ton  porte  ces  valeurs  de  E,  F,  G  dans  la  formule  (58)  et  si 

l'on  remarque  que,  pour  x  =^=0,  -t—-p  est  la  seule  des  dérivées 

premières  et  secondes  de  E,  F,  G  qui  ne  soit  pas  nulle,  on  trou- 
vera, pour  le  point  M, 

(61)  Ajlogv^-g^;- 
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Tel  est  le  résultat  établi  par  M.  Beltrami.  Les  considérations 
par  lesquelles  on  le  démontre  ne  diffèrent  pas  essentiellement  de 
celles  que  M.  O.  Bonnet  a  développées  dans  le  Mémoire  sur  la 
théorie  des  sur/aces  applicables,  inséré  au  XLI'  Cahier  du  Jour- 
nal de  V École  Polytechnique. 
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CHAPITRE  H. 


SOLUTION    D  Ulf    PROBLEME    FONDAMENTAL    :    RECONNAITRE    SI   DEUX 
SURFACES    SONT    APPLICABLES    L'UNE    SUR    L* AUTRE. 

Deux  surfaces  pour  lesquelles  la  courbure  totale  est  constante  et  a  la  même  va- 
leur sont  toujours  applicables  Tune  sur  l'autre;  mais  on  ne  sait  réaliser 
cette  application  des  deux  surfaces  Tune  sur  l'autre  que  dans  le  cas  où  la 
courbure  totale  est  nulle.  —  Si  Ton  savait  déterminer  les  géodéstques  des  dcoi 
surfaces,  on  pourrait' réaliser  l'application;  mais  la  détermination  de  ces  géo- 
désiques  dépend  de  l'intégration  d'une  équation  de  Riccati.  —  Méthode  permet- 
tant de  reconnaître  si  deux  surfaces  à  courbure  ranable  sont  applicables  Tune 
sur  l'autre.  —  Cas  général.  —  Emploi  des  paramètres  différentiels.  —  Cas 
particulier  où  les  courbes  sur  lesquelles  la  courbure  totale  conserve  une  même 
valeur  sont  parallèles  les  unes  aux  autres.  —  Cas  plus  spécial  encore  ou  ces 
courbes  forment  en  outre  une  famille  isotherme;  les  surfaces  sont  alors  appli- 
cables sur  des  surfaces  de  révolution.  —  Étude  de  deux  problèmes  parti- 
culiers; recherche  des  surfaces  réglées  qui  sont  applicables  sur  des  surfaces 
de  révolution  ;  recherche  des  surfaces  gauches  qui  sont  applicables  sur  une 
autre  surface  réglée  sans  que  les  génératrices  rectilignes  soient  des  courbes 
correspondantes  sur  les  deux  surfaces. 


683.  La  théorie  des  paramètres  différentiels  permet  de  résoudre 
simplement  la  question  suivante  : 

Reconnaître  si  deux  surfaces  sont  applicables  Vune  sur 
l'autre  ou  si  deux  formes  de  l'élément  linéaire  sont  équiva- 
lentes. 

Voici  la  solution  que  nous  donnerons  de  cette  importante  ques- 
tion. 

Commençons  par  considérer  le  cas  exceptionnel  où  la  première 
surface  (2)  a  une  courbure  constante;  d'après  le  théorème  de 
Gauss,  la  seconde  surface  (2')  ne  pourra  être  applicable  sur  la 
première  que  si  elle  a  une  courbure  constante,  égale  à  celle  de  la 
première.  Supposons  que  cette  condition,  qui  est  nécessaire,  soit 
remplie  :  nous  allons  montrer  que  les  deux  surfaces  seront  appli- 
cables Tune  sur  l'autre. 

En  effet,  considérons,  sur  une  surface  à  courbure  constante  \> 
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un  système  de  coordonnées  formé  par  les  lignes  géodésiques 
qui  passent  par  un  point  fixe  quelconque  de  la  surface  et  leurs 
trajectoires  orthogonales.  Nous  avons  vu  (n°  599)  que  l'on  aura 
pour  l'élément  linéaire  la  forme  réduite 

(i)  rfs*  =  a*(rftf*-*;sin*wrfi>*). 

Si,  au  contraire,  la  courbure  est  négative  et  égale  à ->  on  trou- 
vera de  même 

<2)  ds*  =  a*  \du*  +  (e*~e~" *Y dv*\ . 

Enfin,  si  la  courbure  était  nulle,  on  aurait,  pour  le  même  sys- 
tème de  coordonnées, 

(3)  ds*  =  du*+u*d9*. 

Ces  trois  formes  réduites  nous  permettent  de  résoudre  com- 
plètement la  question  proposée.  Étant  données  deux  surfaces  (I), 
(V)j  de  même  courbure  totale,  nous  allons  démontrer  qu'elles 
sont  applicables  Tune  sur  l'autre,  et  cela  d'une  infinité  de  manières. 
>  Prenons  un  point  quelconque  M  sur  (2)  et  faisons-lui  corres- 
pondre un  point  quelconque  M'  de  (£').  Cela  posé,  à  un  point  P  de 
(S)  ne  peut  correspondre  sur  (£')  qn'un  point  P7  dont  la  dislance 
géodésique  à  M'  égale  la  longueur  de  la  ligne  géodésique  PM,  Je 
prends  un  point  quelconque  P'  satisfaisant  à  cette  condition  et  je 
dis  qu'on  peut,  de  deux  manières  différentes^  appliquer  les  deux 
surfaces  l'une  sur  l'autre  de  telle  sorte  qu'à  M  et  P  correspondent 
respectivement  M'  et  P. 

En  effet,  rapportons  les  deux  surfaees  aux  systèmes  de  coordon- 
nées polaires  dont  les  pôles  sont  M  et  M'.  En  écrivant  que  les  arcs 
correspondants  sont  égaux,  on  sera  conduit  à  une  équation 

du*  -f-  <p*( u)  dv*  =  du'*+  ««(a')  dp'*, 

où  çp(w)  désigne  l'une  des  fonctions  a,  sina, ; qui  figurent 

dans  les  formules  (i),  (2),  (3).  Si  M  doit  correspondre  à  M',  on 
devra  avoir  aux  points  correspondants  u  =  m7,  et,  par  suite,  l'équa- 
tion précédente  deviendra 


**0  LIVBE    VII.   —  CHAPITRE    II. 

ou,  en  intégrant, 

ç  ±i  p'  =  const. 

Soient  a0,  p<>  les  coordonnées  du  point  P;  c/0,  v'0  celles  de  F.  En 
écrivant  que  P  et  F  se  correspondent,  on  détermine  la  valeur  de  la 
constante,  et  l'équation  entre  v  et  J  devient 

o-P0  =  ±(*>'-o'o). 

Il  y  a  deux  solutions,  correspondantes  au  double  signe  du  secood 
membre. 

Considérons,  par  exemple,  deux  sphères  égales  et  deux  arcs 
de  grand  cercle  égaux  MP,  M' F  pris  respectivement  sur  ces  deux 
surfaces.  On  peut  amener  les  sphères  à  coïncider  de  manière 
que  M',  F  soient  respectivement  en  M  et  P.  Alors  on  peut  établir 
la  correspondance  entre  les  deux  surfaces,  soit  en  regardant  comme 
homologues  les  points  de  deux  surfaces  qui  sont  maintenant  con- 
fondus, soit  en  faisant  correspondre  à  l'un  de  ces  points  son  symé- 
trique par  rapport  à  l'arc  MP.  Telle  est  ici  l'interprétation  géomé- 
trique des  deux  solutions  précédentes. 

684.  Nous  venons  de  démontrer  que  deux  surfaces  à  courbures 
constantes  et  égales  sont  applicables  l'une  sur  l'autre,  et  d'une  infi- 
nité de  manières;  mais  il  ne  résulte  pas  de  là  que  l'on  puisse  tou- 
jours réaliser  l'application  et  établir  les  équations  qui  relient  les 
deux  points  correspondants.  Pour  être  effectivement  appliquée, 
la  méthode  que  nous  avons  suivie  exige  évidemment  que  l'on 
connaisse  les  lignes  géodésiques  sur  les  deux  surfaces  données: 
Nous  sommes  dpnc  conduits  à  nous  proposer  la  question  sui- 
vante : 

Étant  donnée  une  surface  à  courbure  constante,  peut-on 
déterminer  ses  lignes  géodésiques? 

Dans  le  cas  où  la  courbure  totale  est  nulle,  la  réponse  à  Cette 
question  n'est  pas  douteuse.  Étant  donné  l'élément  linéaire  d'une 
surface  développable,  on  peut  toujours,  par  de  simples  quadra- 
tures, le  ramener  à  la  forme 

dxx-¥-  dy*. 
Par  suite,  l'équation   des   géodésiques,    qui   est   une   relation 


(5)  '  V 
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linéaire  entre  x  et  y,  s'obtiendra  dans  tous  les  cas  par  de  simples 
quadratures. 
Soit,  en  effet, 

<&>=  E du*-v  aF dudv-hG do* 

un  élément  linéaire  pour  lequel  la  courbure  totale,  définie  par  la 
formule  (58)  du  Chapitre  précédent,  est  égale  à  zéro.  Il  résulte 
de  la  signification  même  de  cet  invariant  et  de  la  méthode  que  nous 
avons  suivie  au  n°  682  que  Ton  pourra  ramener  l'élément  linéaire 
précédent  à  la  forme 

(4)  «fc*=c*r*-t-û(r*; 

et,  par  suite,  il  existera  une  fonction  X  telle  que  les  deux  expres- 
sions 

soient,  Tune  et  l'autre,  des  différentielles  exactes  d(x+iy)  et 
d(x  —  iy).  Si  nous  écrivons  les  conditions  d'intégrabilité,  nous 
aurons  les  équations  de  condition 

ài>      r  Ou       y/g 

dv    X    ~  du     X  /Ë 

Remplaçons  dans  ces  équations  X  par  £'>  et  résolvons  par  rapport 
aux  dérivées  de  |a  ;  nous  aurons 


(«) 


Il  suffit  de  se  rappeler  que  la  courbure  totale  est  nulle  et  de  com- 
parera l'équation  (58)  du  Chapitre  précédent  pour  reconnaître 
qu'il  existe  effectivement  une  fonction  jjl  satisfaisant  à  ces  deux 
équations.  Cette  fonction  une  fois  déterminée  par  une  quadrature. 


du~   H  du 

F     dE 
a  EH  du 

i     àE 
aH  dv9 

Jjx  _    i    dG 
dv  "aHdu 

F     OE 
>.EH  dv' 
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on  portera  la  valeur  e'V-  de  \  dans  les  expressions  (5)  et  l'intégra- 
tiôn  de  ces  différentielles  fera  connaître  x  4-  iy  et  x  —  iy.  Il  suf- 
fira donc  de  trois  quadratures  effectuées  sur  des  différentielles  à 
deux  variables  pour  ramener  l'élément  linéaire  à  la  forme  (4)  et, 
par  suite,  pour  trouver  les  lignes  géodésiques. 

685.  Passons  aux  surfaces  à  courbure  constante  et,  pour  fixer 
les  idées,  supposons  que  la  courbure  soit  positive  et  égale  à  — 
(pour  une  surface  à  courbure  négative,  il  suffira  de  changer  a  en 
a\J —  i  dans  les  résultats  que  nous  allons  obtenir).  Conservons 
toutes  les  notations  du  Livre  V  (Chap.  \);  il  est  clair  que.  la 
surface  ou  l'élément  linéaire  étant  donné,  si  l'on  détermine  pour 
chaque  point  la  position  du  trièdre  (T)  par  rapport  aux  lignes 
coordonnées,  on  aura,  en  chaque  point  de  la  surface,  les  transla- 
tions Ç,  £i,  7j,7ii  et,  par  suite,  les  rotations  r  et  r,  (n°  484).  Ces  six 
quantités  ne  changent  pas  lorsqu'on  déforme  la  surface;  par  con- 
séquent, si  Ton  veut  l'appliquer  sur  une  sphère  (S)  de  rayon  a, 
elles  auront  les  mêmes  valeurs  aux  points  correspondants  de  (S) 
et  de  (S).  Mais,  pour  le  point  de  (S),  les  deux  rayons  de  courbure 
principaux  sont  égaux  à  a  et,  de  plus,  les  directions  principales 
sont  indéterminées.  Il  faut  donc  que  les  deux  équations  (io)  [II, 
p.  352],  qui  définissent  les  directions  principales,  soient  identi- 
quement vérifiées  quand  on  y  fait  p  =  a.  On  obtient  ainsi  les 

équations 

\*+-aq  =0,         t4  —  ap  =0, 

£1  -+-  <*q\  =  o;        ijt  —  apx  =  o, 

qui  déterminent/?,  7, />(,  qK  ;  de  sorte  que  Ton  connaît  toutes  les 
rotations  et  les  translations  du  trièdre  (T).  La  détermination  ef- 
fective du  mouvement  de  ce  trièdre  et,  par  suite,  l'application  de 
la  surface  (S)  sur  la  sphère  (S)  dépendent  donc,  d'après  les  prin- 
cipes exposés  au  Livre  I,  de  l'intégration  d'une  équation  de  Ric- 
cati.  Or,  lorsque  cette  application  des  deux  surfaces  Tune  sur 
l'autre  sera  effectuée,  on  connaîtra  évidemment  les  lignes  géodé- 
siques de  (2);  elles  correspondront  aux  grands  cercles  de  (S). 
Ainsi  :  , 

La  détermination  des  géodésiques  d'une  surface  à  courbure 
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totale  constante  et  différente  de  zéro  dépend  de  V intégration 
d'une  équation  de  Riccoti 

686.  Supposons  maintenant  que  les  deux  surfaces  (£),(£,) 
soient,  l'une  et  l'autre,  à  courbure  variable;  soient  u9  v  les  coor- 
données qui  déterminent  un  point  de  (2),  ut  e<  celles  qui  déter- 
minent un  point  de  (£|).  Pour  que  les  deux  surfaces  soient  ap- 
plicables Tune  sur  l'autre,  il  faudra  que  Ton  puisse  déterminer 
pour  u  et  «>  des  fonctions  de  uu  v{  donnant  identiquement 

E du*-*-  aF  dudv -h  G  d\>*  =  E,  du\  -+-  aF,  dux  dvt-h  Gi  d\>\,  ' 

et  cette  équation  nous  montre  tout  de  suite  que  u  et  v  doivent  être 
des  fonctions  indépendantes;  car,  si  u  était  fonction  de  e,  le  se- 
cond membre  serait  un  carré  parfait. 

L'application  des  méthodes  générales  conduirait  pour  u  et  v  à 
trois  équations  aux  dérivées  partielles  du  premier  ordre.  Le 
problème  posé,  envisagé  sous  ce  point  de  vue,  consisterait  donc  à 
reconnaître  si  ces  trois  équations  peuvent  être  vérifiées  par  un  ou 
plusieurs  systèmes  de  valeurs  de  u  et  de  v. 

Mais  les  propositions  que  nous  avons  établies  précédemment 
vont  nous  permettre  de  reconnaître  par  de  simples  éliminations 
si  les  deux  surfaces  (S),  (St)  sont  applicables  Tune  sur  l'autre. 
Nous  savons  d'abord  qu'aux  points  correspondants  des  deux  sur- 
faces les  courbures  totales  doivent  être  égales.  Si  nous  désignons, 
par  conséquent,  par  cp(w,  v)  et  fi(wi,  *>«)  les  expressions  de  la 
courbure  totale,  formées  respectivement  avec  les  éléments  des  sur- 
faces (2),  (Si),  ilous  devrons  avoir  l'équation* 

(7)  ?,(">  *0  =  ?i("i,  ?i)- 

D'autre  part,  3'il  existe  une  transformation  de  coordonnées  per- 
mettant de  passer  de  l'élément  linéaire  de  la  surface  (S)  à  celui  de 
la  surface  (2<  ),  tout  invariant  de  la  fonction  <p,  formé  avec-  l'élé- 
ment linéaire  de  (2),  devra  être  égal  à  l'invariant  correspondant 
de  cp,  formé  avec  l'élément  linéaire  de  (S,).  Cette  remarque  nous 
permet  de  former  une  suite  illimitée  de  relations  entre  u,  e,  u4 ,  v4 , 
qui  seront  toutes  nécessaires. 

Le  principe  suivant  va  nous  aider  à  nous  reconnaître  au  milieu 


224  LIVRE    VU.    —   CHAPITRE    II. 

de  toutes  ces  relations  et  d'écrire  seulement  celles  qu'il  est  indis- 
pensable de  considérer. 
Soient 

(8)  <p(u,  ç)  =  yt(uu  *,).        ty(u,  p)  =  ^i(m„.p,) 

deux  quelconques  d'entre  elles,  que  -Ton  choisira  de  manière  à 
satisfaire  à  cette  unique  condition  que  les  deux  fonctions  <p  et  <|/ 
soient  indépendantes»  Alors  il  devra  eh  être  de  même  des  fonc- 
tions cp,  et  <J^;  sans  cela,  les  surfaces  ne  pourraient  être  applicables 
Tune  surFaulre.  Dans  ces  conditions,  les  équations  précédentes, 
résolues  par  exemple  par  rapport  à  u  et  à  vf  définiront  une  ou 
plusieurs  correspondances  distinctes  entre  les  points  des  deux  sur- 
faces (S),  (S,  ).  Il  est  donc  nécessaire,  d'après  la  théorie  même  des 
invariants,  que  l'un  au  moins  des  systèmes  ainsi  obtenus  de  va- 
leurs de  u  et  de  e  vérifie  les  trois  équations 

(9)  A<p  =  A'?,,         A(<p,  *)  =  Ai(?1,  <h),         A^AK+O, 

où  l'indice  supérieur  i  indique  les  paramètres  différentiels  formés 
avec  Félémenl  linéaire  de  (£<).  Mais  nous  allons  montrer  que,  si 
la  condition  précédente  est  nécessaire,  elle  est  aussi  suffisante. 
En  effet,  puisque  les  fonctions  cp  et  ^  sont  indépendantes,  nous 
pouvons  déterminer  un  point  de  la  première  surface  par  les  valeurs 
qu'y  prennent  <p  et  <J>,  et,  d'après  la  formule  donnée  plus  haut, 
l'élément  linéaire  de  cette  surface  (2)  aura  pour  expression 

A^  rf?*  —  2  A-(o,  40  dy  dty  -+-  Ao  dty* 
~~  A<p  A^  —  A*(<p,  <}0 

De  même,  l'élément  linéaire  de  (2,  )  sera  réductible  à  la  forme 

__  A!  4>i  dy*  —  2  A'  (<?! ,  fri  )  rf?i  dtyt h-  A* ot  dty] 
***~  At?1Ai4/1-(At(?1,  +0)1  '        . 

et,  par  suite,  la  correspondance  établie  par  les  cinq  équations  (8) 

et  (9)  nous  donnera 

cfc«=  ds\. 

Notre  proposition  est  donc  établie;  elle  permet,  on  va  le  voir,  de 
résoudre  simplement  la  question  proposée. 

687.  Reprenons  en  effet  l'équation  (7),  à  laquelle  nous  adjoin- 
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drons  là  suivante 

Atp  =  Alcpi. 

Si  A<p  n'est  pas  une  fonction  de  cp,  A'cp,  ne  sera  pas  une  fonction 
Je  cp,  ;  autrement  les  deux  surfaces  ne  pourraient  être  applicables 
Tune  sur  l'autre;  Acp  et  Afcp,  pourront  donc  jouer  le  rôle  des 
fonctions  que  nous  avons  appelées  plus  haut  ^  et  <^f.  Le  système 
des  équations  (8)  et  (9)  se  réduira  ici  au  suivant 

I?  —  ?tî 
A<p  =  A'?,, 
A(<p,  Ao)  =  A»((?l,Aio1), 
A  Acp  ±=  A1  A1©!, 

et  il  suffira  que  les  deux  dernières  équations  soient  des  consé- 
quences des  deux  premières  pour  que  les  surfaces  (£),  (£,)  soient 
applicables  Tune  sur  l'autre. 

Notre  raisonnement  ne  suppose  en  rien,  on  le  voit,  que  cp  soit 
la  courbure  totale  et  il  s'appliquerait  sans  modification  si  Von 
savait  a  priori  que  deux  fonctions  quelconques  cp(</,  v)r  cp,(M,,  i>,) 
doivent  prendre  la  même  valeur  aux  points  correspondants  des 
deux  surfaces.  Le  théorème  de  Gauss  n'intervient  dans  cette  ana- 
lyse que  pour  nous  faire  connaître  une  fonction  invariante.  Le 
fait  que  cette  fonction  est  la  courbure  ne  joue  qu'un  rôle  secon- 
daire dans  nos  raisonnements;  mais  il  n'en  est  plus  ainsi,  et  la 
signification  de  cp  reprend  une  grande  importance,  dans  les  cas 
particuliers  que  nous  avons  écartés  et  que  nous  allons  maintenant 
examiner. 

088.  Supposons  que,  pour  la  surface  (2),  Acp  soit  une  fonction 
de  cp,  F(cp);  il  en  sera  de  même  pour  l'autre,  et  l'on  devra  avoir 

évidemment 

Ai<p,=  F(?1), 

sans  quoi  les  deux  surfaces  ne  seraient  pas  applicables  Tune  sur 
l'autre.    Nous  supposerons  cette  première    condition    satisfaite. 

L'équation 

A<p  —  F(<p) 

exprime  que  les  lignes  sur  lesquelles  la  courbure  totale  est  la 

même  forment  une  famille  de  courbes  parallèles.   Nous  avons 

D. —  III.  i5 
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déjà  rencontré  au  n°  671  les  surfaces  jouissant  de  cette  propriété 
et  nous  avons  même  donné  la  forme  de  l'élément  linéaire  lorsqu'on 
prend  un  système  de  coordonnées  formé  de  ces  courbes  parallèles 
et  de  leurs  trajectoires  orthogonales.  Il  nous  suffira  de  remarquer 
ici  que  l'élément  linéaire  est  de  la  forme  bien  connue 

où  l'on  a  (n°  672) 

(fi)  du=-%- 

/A? 

On  peut  établir  entre  les  invariants  de  la  surface  une  relation 
qui  nous  sera  utile.  Si  l'élément  linéaire  d'une  surface  est  ramené 
à  la  forme 

on  a 

i  dC  i  r   ey'C 

et  de  là  on  déduit 

(12)  Jk(w,  AîiO=-«-(A,w)*. 

Cette  équation  est  tout  à  fait  générale.  Mais,  si  nous  supposons 
maintenant  que  la  surface  soit  une  de  celles  que  nous  voulons 
étudier  et  que  les  courbes  de  paramètre  u  soient  celles  sur  les- 
quelles la  courbure  <p  demeure  constante,  Acp  deviendra  une  fonc- 
tion de  cp;  u  sera  aussi  une  fonction  de  ç,  définie  par  l'équation  (i  i). 
et  la  relation  (ifc)  se  transformera  dans  la  suivante 

(,5>     ifvk  *f£ù— >-('•/%)' 

qui  convient  aux  surfaces  dont  nous  nous  occupons -et  ne  contient 
d'ailleurs  qu'en  apparence  des  intégrales  et  des  radicaux. 

Revenons  aux  deux  surfaces  (ï),  (£,).  Nous  savons  qu'aux 
points  correspondants  on  doit  avoir 

t1*'  (   Acp(w,  c)   -  b^tiu^  v,j: 

mais  ces  deux  relations,  eu  vertu  des  hypothèses  actuelles,  se  ra- 
mènent à  une  seule.  Nous  obtiendrons  une  équation  nouvelle  en 
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exprimant  que  les  invariants  du  second  ordre  sont  égaux,  c'est- 
à-dire  que  Ton  a 

Pour  la  simplicité  des  raisonnements,  nous  écrirons  cette  équa-* 
lion  sous  la  forme  équivalente 

-7^==Ai   /  7==' 
/A?  J    >/^*x 

et  nous  iui  adjoindrons  la  suivante 

Cela  posé,  si  nous  supposons  que  A*  /  -     -  ne  soit  pas  une  fonc- 

J   V*<ï 

tion  de  o  et  que  Aj  I  ,       ■  ne  soit  pas  une  fonction  de  ©f,  les  deux 

J  VA,?i 
équations  (i4)  [qui  se  réduisent  à  une  seule]  et  Inéquation  (i5) 
définissent  une  ou  plusieurs  correspondances  entre  les  points  de 
deux  surfaces.  Si  Tune  de  ces  correspondances  entraîne  comme 
conséquence  l'équation  (16),  les  deux  surfaces  seront  applicables 
Tune  sur  l'autre. 

En  effet,  en  vertu  de  l'identité  (i3),  les  équations  (i4)  et  (i5) 
entraînent  la  suivante 

et  enfin  l'identité,  démontrée  au  n°  673, 

e*(o,  A,)  -+-  À*(<p,  A,)  =  Ao  AA,, 
qui  a  lieu  pour  les  deux  surfaces,  nous  donnera  de  même 

do  r  dot 


J  /Ao  J  /a^, 


La  correspondance  établie  est  donc  telle  que  les  deux  fonctions 
<p,  A2  sont  égales,  ainsi  que  leurs  trois  invariants  du  premier  ordre; 
par  suite,  les  deux  surfaces  sont  applicables  l'une  sur  l'antre, 
en  vertu  du  principe  général  que  nous  avons  établi  tout  d'abord. 
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).  Il  nous  reste  à  examiner  un  dernier  cas,  c'est  celui  où,  non 

seulement  Acp,  mais  A2  /  -—--  serait   une   fonction   de    ».   Comme 

J  V*'f 
on  a 

/do         A««p  i        <)Atp 

il  est  clair  que  cela  revient  à  supposer  A^cp  fonction  de  <j>. 

Si  ce  cas  exceptionnel  se  présente  pour  l'une  des  surfaces,  il 
devra  aussi  se  présenter  pour  l'autre,  et  l'expression  de  A?  f  en  fonc- 
tion de  cp  ne  saurait  être  différente  pour  les  deux  surfaces.  Nous 
allons  montrer  que  ces  conditions  sont  suffisantes:  si,  pour  deux 
surfaces  différentes,  A2<p  et  A<p  sont  des  fonctions  de  »  et  si  les  ex- 
pressions de  ces  deux  fonctions  sont  les  mêmes,  les  deux  surfaces 
sont  applicables  Tune  sur  l'autre  et  d'une  infinité  de  manières. 

Soit,  en  effet,  (S)  Tune  des  deux  surfaces.  En  posant 


>.  \/A<p 

et  rapportant  la  surface  au  même  système  de  coordonnées  que 
précédemment,  on  aura  pour  l'élément  linéaire 

Si  û  désigne  une  fonction   quelconque,  l'expression  générale  de 
à2Q  devient  ici 

En  prenant  donc  û  =  <p,  on  trouvera 

i  àC  do        d   do 

A»  9  =  —  —  — ■ — | —- — 

7       C  du  du       du  du 


•ou,  en  tenant  compte  de  la  relation  entre  f  et  u> 

ce  qui  donne 

C  du  j/âç 


i  <>C  *?       *    do 
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d& 

En  intégrant  et  remplaçant  du  par  -~  >  on  obtient  la  valeur  sui- 
vante  de  C 

où  V  désigne  une  fonction  quelconque  de  c.  Substituons  cette  va- 
leur de  C  dans  l'élément  linéaire  et  remplaçons  V  rfp  par  rft>,  nous 
obtiendrons  définitivement 

(/fit        eJ     A?     9 

(17)  </$*?=-£-  H dv*. 

v  A<f  Acp 

Cette  formule  démontre  immédiatement  la  proposition  que 
nous  avions  en  vue.  Comme  elle  dépend  exclusivement  des  ex- 
pressions de  Atp,  Ajtp  en  fonction  de  9,  elle  sera  évidemment  lu 
même  pour  les  deux  surfaces  considérées,  el  l'application  se  trou- 
vera réalisée  par  les  formules 

c»,   '  |*=!!' 

(   v  —  -±  vt  -+-  a, 

a  désignant  une  constante  arbitraire.  Les  deux  surfaces  sont  alors 
applicables  l'une  sur  l'autre  d'une  infinité  de  manières,  ce  que 
Ton  n'aura  aucune  peine  à  s'expliquer  si  l'on  remarque  que  l'élément 
linéaire  donné  par  la  formule  (17)  est  celui  qui  convient  aux  sur- 
faces de  révolution. 

Pour  établir  la  correspondance  entre  les  deux  surfaces,  il  suffira 
de  ramener  leur  élément  linéaire  à  la  forme  (17),  et  H  est  aisé  de 
reconnaître  que  cette  réduction  exige  une  quadrature  pour  chaque 
surface.  En  effet,  si  l'on  tire  de  l'équation  (17)  la  valeur  de  dv%  on 

trouvera 

_  /A,? 

(19)  <h  =  ±.  v^Af  ds* - 


«et  le  second  membre,  ne  contenant  que  des  quantités  connues  ou 
des  invariants,  pourra  être  obtenu  sans  difficulté  quelles  que  soient 
les  coordonnées  choisies  5  par  conséquent,  v  sera  donné  par  une 
quadrature* 
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690.  La  discussion  que  nous  venons  de  terminer  montre  qu'il  y 
a  seulement  deux  classes  de  surfaces  pour  lesquelles  l'application 
peut  se  faire  d'une  infinité  de  manières  :  ce  sont  les  surfaces  à  cour- 
bure constante  et  les  surfaces  applicables  sur  les  surfaces  de  révo- 
lution. Les  unes  et  les  autres  sont  évidemment  applicables  sur 
elles-mêmes    d'une  infinité   de  manières.    L'analyse  précédente 
montre  d'ailleurs  d'une  manière  évidente  qu'elles  sont  les  seules 
jouissant  de  cette  propriété.  Toutefois  l'indétermination  n'est  pas 
la  même  dans  les  deux  cas  ;  pour  les  surfaces  à  courbure  constante, 
le  mouvement  de  déformation  dans  lequel  la  surface  glisse  sur  elle- 
même  peut  amener  un  point  quelconque  en  tout  autre  point  de  la 
surface;  au  contraire,  dans  le  cas  des  surfaces  à  courbure  variable 
applicables  Sur  des  surfaces  de  révolution,  chaque  point  delà  suc- 
face  pourra  seulement  glisser  le  long  de  la  courbe  lieu  des  points 
pour  lesquels  la  courbure  totale  demeure  invariable. 

Signalons  cette  conséquence  que  les  surfaces  hélicoïdes  ou  de 
révolution  ne  peuvent  être  applicables  lesunes  sur  les  autres  que  si 
les  hélices  ou  les  parallèles  sont  des  courbes  correspondantes  sur 
les  surfaces  que  l'on  considère.  Par  conséquent,  les  résultats  des 
n°*  73  à  79  nous  donnent  bien  tous  les  hélicoïdes  et  toutes  tes 
surfaces  de  révolution  qui  correspondent  à  une  forme  donnée  de 
l'élément  linéaire  (,). 

691.  Nous  allons  indiquer  différentes  applications  de  la  méthode 
précédente.  Cherchons  d'abord  s'il  existe  des  surfaces  réglées 
applicables  sur  des  surfaces  de  révolution.  Nous  savons  (n°  80) 
que  l'élément  linéaire  d'une  surface  réglée  rapportée  à  ses  généra- 
trices rectilignes  et  à  leurs  trajectoires  orthogonales  est  de  la  forme 
(  ao)  ds*  =  du1 4-(Au!+2Bu  +  C)  dv*  =  du*-h  g*  dt>*, 

A,  B,  C  étant  des  fonctions  de  v.  On  peut  évidemment  choisir  la 

(•)  On  consultera,  sur  le  problème  que  nous  venons  de  résoudre: 

Minding  (P.),  Wie  sich  entscheiden  làsst  ob  zwei  gegebene  Flàchen  ouf 
einander  abwickelbar  sind  oder  nie  ht;  nebst  Bemerkungen  ûber  die  Flàchen 
mit  unverànderlichen  KrOmmungsmaassen  (Journal  de  Crelle,  t.  XfX,  1839). 

LioyviLLE  (J.),  Notes  de  la  5«  édition  de  0 Application  de  l'Analyse  à  la 
Géométrie  de  Moxoi  (Notes  IV  et  V)  ;  i85o.  f 

Bonnet  (O.  ),  Mémoire  sur  la  théorie  des  surfaces  applicables  sur  une  sur' 
face  donnée  (Journal  de  l'École  Polytechnique,  XLÏ#  Cahier,  i863). 

Bertrand  (  J.),  Traité  de  Calcul  différentiel  et  intégral,  t.  I. 
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fonction  v  de  telle  manière  que  Ton  ait 
(ai)  AC  — B*=i. 

Le  seul  cas  d'exception  est  celui  où  le  coefficient  de  dv2  est  un 
carré  parfait.  Alors  la  surface  est  développable  et  la  solution  de  la 
question  posée  devient  évidente  :  toutes  les  surfaces  développables 
sont  applicables  sur  le  cône  de  révolution. 

En  tenant  compte  de  la  relation  (2 1),  on  aura 

{22)  RR'~  (Au«  +  2Btt-+-G)*  ~   $•*  " 

Or  on  sait  que,  pour  toutes  les  surfaces  de  révolution,  les  lignes 
sur  lesquelles  la  courbure  «st  constante  sont  parallèles  les  unes 
aux  autres.  Cette  propriété,  à  la  vérité,  appartient  encore  à  d'au- 
tres surfaces,  mais  elle  nous  suffira  pleinement  dans  ce  qui  va 
suivre. 

On  devra  donc  avoir  l'équation 

qui  caractérise  (n°672)  les  familles  de  courbes  parallèles  et  qui 

devient  ici 

uk         n«      (A'tt«+2B'tt  +  G')«       ,.    x 
4(A«  +  B)«+ — i-=/(^), 

A',  B',  C;  désignant  les  dérivées  de  A,  B,  C.  Si  nous  remarquons 
qu'en  vertu  de  la  relation  (21),  on  a 

(Au  +  B)»=A^-i, 

on   voit  que  nous  pourrons  donner  à  l'équation  précédente  la 

forme 

(A'u'-+-2B'u4-C')*  =  /(<r)-4A^. 

Pour  éliminer  f(g)}  nous  allons  différentier  en  supposant  que  g 
reste  constante,  ce  qui  donne  la  relation 

a(A'u'-t-  aB'a  -+-  C')(A'u  -h  B')du 

-+-  [(A'u*-t-  îB'tt  -f-  C')(A'a*-h  ih'u  H-  C)  -t-  1  A'^M  dt>*=*o. 

Mais,  g  devant  demeurer  constante,  les  rapports  de  du  et  de  dv 
sont  définis  par  l'équation 

2^^  =  o  =  2(Au  +  B)  du  -+-  (A' u*-h  aB' «4-  C)  ds>> 


L_ 


232  LIVRE    VII,   —    CHAPITRE  ni 

qui  donne 

2  du  —  dv 


On  aura  ainsi,  en  remplaçant  dans  l'équation  précédente  du,  dv 
par  les  quantités  qui  leur  sont  proportionnelles, 

/  (A' a* -4-  2B'u  -h  C')[( X'u  -*-  B')(A'u*-h  2B'w  +  C) 

(23)  —  (ÀU-+-B)(À'tt*-+-2B'K-4-C)] 

(      =aA'(A«+B)(Au'+aBu  +  C)«. 

Cette  relation  doit  avoir  lieu  identiquement.  Si  nous  égalons  les 
coefficients  de  la  plus  haute  puissance  de  u  dans  les  deux  mem- 
bres, nous  trouvons 

A'(A'J  —  AA*—  2À»)  =  o. 

Commençons  par  examiner  l'hypothèse 

A'  =  o,        c'est-à-dire        A  =  const. 

Alors  la  relation  (23)  prend  la  forme 

OB'tf-+-C,)[2B,«K-t-B'C—  (AM-+-B)(2B"a-+-C*)]  =  o. 

On  peut  vérifier  cette  équation  soit  en  annulant  le  premier  fac- 
teur, soit  en  annulant  le  second.  Dans  le  premier  cas,  on  a 

B'=C'=o 

et  à  cette  solution  correspond  la  formé  suivante  dé  l'élément  li- 
néaire 

de*  =  du*  -h  (aa*-4-  %bu  -+-  c)  dv%, 

où  a,  6,  c  sont  trois  constantes  quelconques. 

Mais,  si  Ton  suppose  que  le  second  facteur  soit  nul,  on  aura 

AB'  =  o,        B'«  —  BB"—  —  =o,        B'C'-BC'=o. 

2 

Il  y  a  deux  cas  à  distinguer  suivant  que  A  est  nul  ou  différent 
de  zéro  : 

i°  Supposons  A  =  o;  nous  aurons,  en  tenant  compte  de  la  re- 
lation (ai), 

B  =  »,        G*  =  o,        C  =  mv  -+-  n, 
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m  et  n  désignant  des  constantes.  On  a  donc 

g*  =  2îu  -+-  mv  -+-  /!. 

20  Soit  maintenant  A  ^  o;  il  vient 

B*=o,  B  =  m«>-+-/i, 

0=-^-,         C= 5 —  +  r 

Donc 


692.  Il  nous  reste  maintenant  à  examiner  les  solutions  de 
l'équation  (a3)  pour  lesquelles  A'  serait  différent  de  zéro.  Il  est 
aisé  de  voir  qu'il  n'y  en  a  aucune. 

En  effet,  si  A'  n'est  pas  nul,  le  second  membre  de  la  relation 
(s3)  ne  le  sera  pas  non  plus;  par  suite,  il  devra  être  divisible 
par  le  trinôme  h!u*-\-  aB'*/  -+-  C;.  Il  faudra  donc  que  les  deux 
équations 

Aw»+2Bm  +  C  =  o,        A'a*+aB'a  +  C'=o 

aient  au  moins  une  racine  commune.  On  pourra  donc  égaler  à 
zéro  leur  résultant,  ce  qui  donnera  la  relation 

(a4)  (ÀC-*-  CA'-  aBB')'-  4(B*-  AC)(B'*—  A'C)  =  o. 

Mais,  si  Ton  différence  l'équation  (21),  on  a 

(a5)  AC'-hCA'-aBB'=o, 

de  sorte  que  la  condition  précédente  prend  la  forme  simple 

A'C—  B'*=o. 

Il  faudra  donc  que  A'//2-f-  aB'w  H-  O  soit  un  carré  parfait; 
mais  alors  Aw  -h  B,  devant,  d'après  l'équation  (a3),  diviser 

(A'a-HB')(A'tt»4-aB'a-+-C)*, 

admettra  nécessairement  la  racine  unique  du  trinôme 

A'u*-h2B'ii-hC; 
et,  par  suite,  les  deux  équations 

Aa-t-  B  =  o,        A'w*-*-  aB'a  -+-  C'=  o 
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devront  avoir  une  racine  commune.  Or  cela  est  impossible  tant 
que  A;  n;est  pas  nul;  car  l'élimination  de  u  conduit  à  la  condition 

À'B'-sB'AIB-i-C'A^o, 

d'où  Ton  peut  faire  disparaître  B'  au  moyen  de  l'équation  (a5),  et 
Ton  arrive  ainsi  à  la  relation 

(B*—  AC)A'=o        ou        A'=o, 

qui  est  en  contradiction  avec  notre  point  de  départ. 

693.  Donc  les  seules  solutions  de  la  question  posée  sont  celles 
que  nous  avons  indiquées  en  premier  lieu  et  qui  correspondent 
aux  trois  formes  suivantes  de  l'élément  linéaire 

Ids*  =  du*  -+-  (  au*  4-26u-i-c)  dv  *, 
ds*=  du*+[\(u  +  mv  +  n)*  +  t]^s» 
d$*  =  du*-h  (a  m  -h  me  -+-  n)  dv*. 

Ces  formes  peuvent  elles-mêmes  être  simplifiées  et,  en  distin- 
guant tous  les  cas,  on  trouve  les  expressions  réduites 

ds*?=  du*  +  udv*, 

ds*=  du*+  (u*+  a*)dv*> 


i  ds*=du*+,[(u-*-av)*-hb*]dv*, 


(*7) 

/ 

ds*=  <tfu*-f-  (u  -4-  av)ds>*. 

La  première  correspond  aux  surfaces  de  révolution  dont  le 
méridien  est  défini  par  l'équation 

z  =  -Ljjp*—  m*  dp, 

p  étant  la  distance  à  Taxe  et  z  la  distance  à  un  plan  perpendicu- 
laire à  l'axe.  Elles  sont  engendrées  par  la  révolution  de  la  déve- 
loppée d'une  chaînette  autour  de  la  base  de  cette  courbe. 

Parmi  les  surfaces  de  révolution  en  nombre  infini  (n°  76)  qui 
correspondent  aux  autres  expressions  réduites  (27)  se  trouvent 
l'alysséide  pour  la  deuxième  forme  (n°  66),  les  ellipsoïdes  et  les 
hyperboloïdes  de  révolution  pour  la  troisième,  le  paraboloïde  de 
révolution  pour  la  quatrième.  Nous  laisserons  au  lecteur  le  soin 
de  vérifier  tous  ces  résultats. 

Quant  aux  surfaces  réglées  qui  admettent  les  formes  précédentes 
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de  l'élément  linéaire,  on  les  déterminera  par  une  méthode  générale 
que  nous  ferons  connaître  plus  loin.  Nous  nous  contenterons, 
pour  le  moment,  de  remarquer  que  la  première  et  la  dernière  des 
formes  précédentes  ne  peuvent  correspondre  qu'à  des  surfaces 
dont  les  génératrices  rectilignes  sont  imaginaires. 

694.  Proposons-nous  maintenant  de  reconnaître  s'il  existe  dejs 
surfaces  gauches  applicables  sur  des  surfaces  gauches  sans  que  les 
génératrices  rectilignes  des  deux  surfaces  se  correspondent,  ce  qui 
revient  à  rechercher  si  l'on  peut  résoudre  l'équation 

(a8)    du*  -h  (au*  -t-a  bu  -f-  c)dv*  =  du'*-*-  (axu'x  -f-  ibiu' -f-  Ci)dv'*, 

où  a,  bj  c  désigneot'des  fonctions  de  v  et  at,  64,  cf  des  fonctions 
de  v  sans  supposer  que  v  soit  une  fonction  de  p. 

Nous  admettrons,  comme  précédemment,  que  l'on  ait  choisi  t> 
et  /  de  telle  manière  que  l'on  ait 

(29)  ac  —  b*  =  o\C\ — 6}  =  i. 

Alors  l'équation  relative  à  la  courbure  nous  montre  qu'aux 
points  correspondants,  on  doit  avoir 

au* *h  %bu  -+-  c  =  aiu',-ha6iu'-*-Ci=s^1, 

et  notre  équation  (28)  devient 

du*—  du'*  =  g*(dv'*—  dv*). 

Elle  admet  une  première  solution 

du*=±du't        dv=±dv'. 

Mais  alors  les  génératrices  rectilignes  se  correspondent  dans  les 
deux  surfaces.  Cherchons  donc  d'autres  solutions. 
Écrivons  l'équation  sous  la  forme 

g*(dv  -h  d»')(dv  -  ds>')  =  (du  -h  du')(du'—  du). 

Comme  le  signe  de  u  importe  peu,  on  peut  toujours  supposer 
qu'il  y  a  proportionnalité  entre  les  deux  premiers  facteurs  de 
chaque  membre  et  poser,  sans  diminuer  la  généralité, 

g(ds>-*-dv')—      l(du-hdu'), 
ç(dv-dv')=  'Zl(du-du'). 
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Introduisons  les  variables  nouvelles 

on  aura 

dv-ï-dv'  =  — dot,         d»  —  dv'=  — r<*P- 

Les  seconds  membres  devant  être  des  différentielles  exactes,  on 

pourra  poser 

X        i  i  i 

A  étant  une  fonction  de  a  et  B  une  fonction  de  |ï. 
On  déduit  de  là 

|  #*-— AB, 

\    .       dx      tti  ,,      d*      d? 

et,  par  suite,  en  choisissant  a  et  p  comme  variables  indépen- 
dantes 

On  retrouve  ainsi,  comme  il  fallait  s'y  attendre,  la  Corme  de 
l'élément  linéaire  considérée  par  M,  Liouville. 

Pour  la  commodité  des  calculs  qui  suivront,  nous  allons  changer 
de  notations.  Posons 

—  =  El  ,  d$  _  dç>x 

R  et  Rf  étant  des  fonctions  qui  dépendent  respectivement  de  pet 
de  pt.  Il  viendra 

(33)  **  =  -PPi, 

l     J  /?«      ./•piRi  J/Fr      J/pTïï; 
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et  les  fonctions  inconnues  devront  être  telles  qur  l'on  ait 
(36)  —  ppi  —  aU*-t~  ibu  -+-  c  =  aiu'l-h  'i6i'a'+  clf 

a  y  é,  c  et  a,,  6,,  r,  étant  des  fonctions  de  v  et  de  vf  assujetties  à 
la  condition  de  vérifier  les  relations  (29). 

695.  On  pourrait  déterminer  les  fonctions  R  et  Kt  parla  con- 
dition que  nous  venons  d'énoncer;  mais  il  vaut  mieux  remarquer 
que  la  courbure  totale  de  la  surface,  calculée  avec  la  forme  pri- 
mitive (28)  de  l'élément  linéaire,  a  pour  expression 

On  peut  aussi  la  calculer  au  moyen  de  la  forme  nouvelle  (35) 
de  l'élément  linéaire,  et  l'on  trouve  alors,  en  appliquant  par 
exemple  ia  formule  (8)  [II,  p.  385], 


<38>  4*  =  »;.      .-«       ,,_ûiV- 


R~Rt    __   R'-^R't 

'(p  — pi)'       (p  —  pi)2 


Si  l'on  égale  les  deux  expressions  de  A,  on  aura  l'équation  fonc- 
tionnelle 

R  — R,  R-4-R'.  4 

(39)  2  - 


<P-Pi)3       (p-pi)s  <PPi)* 

qui  suffira,  nous  allons  le  reconnaître,  à  la  détermination  des 
fonctions  R  et  Rt  ;  mais,  au  lieu  de  résoudre  la  question  ainsi 
posée,  nous  la  généraliserons  un  pçu  et  nous  rechercherons  si 
la  valeur  de  la  courbure  peut  être  une  fonction  quelconque  du 
produit  pp,.  Nous  serons  ainsi  conduits  à  l'équation 

R  —  Ri  R  -i-  R  •         j 

(?  —  Pi  r       (?  —  ?\r 

qui  comprend  la  précédente  comme  cas  particulier.  Pour  la  ré- 
soudre, nous  allons  la  différentier  totalement  en  supposant  que  le 
produit  pp!  demeure  constant,  c'est-à-dire  que  l'on  a 

P  Pi  * 

On  trouve  ainsi,  en  diflerentiant  lVquation  (4<>)  et  en  rem- 
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plaçant  rfp,  rfpi  par  p  et  —  p,  respectivement. 

-  6(R  —  R,  )(p  -h  p,  )  -h  2R'(ap  -+-  p,)(p  —  p,) 


(4i>      i  -  * 

(       -+-2Rl(2p1-+-p)(p  — p^-^-CRjp,  — R"p)(p  — pi)*  =  o. 

Prenons  la  dérivée  deux  fois  par  rapport  à  p  et  deux  fois  par 
rapport  à  p,  ;  nous  trouverons 

pR,v4-4Rw'=PiR,r-+-4RT- 

Par  suite  les,  deux  membres  de  cette  égalité  doivent  avoir  une 
même  valeur  constante,  et,  si  nous  remarquons  que  le  premier 
est  la  dérivée  quatrième  de  pR,  nous  voyons  que  Ton  doit  avoir 

pR=/(p), 

/désignant  un  polynôme  du  quatrième  degré  à  coefficients  con- 
stants. L'équation  de  condition  (4»)>  où  Ton  fait  p  =  p,,  montre 
immédiatement* que  Ton  aura  de  même 

PiRi=/(Pi). 

et  elle  est  d'ailleurs  vérifiée,  on  s'en  assure  aisément,  sans  qu'il 
soit  nécessaire  d'imposer  aucune  condition  aux  coefficients  de/(p). 

690.   Soit,  en  conséquence, 

(4^)  /(p)  =  /  +  /?ip4-  /tp*-H/>p3-h£p*. 

En  portant  les  valeurs  de  R  et  de  R,  dans  l'expression  delà 
courbure,  on  trouvera 

.43)  ik  r= -r/. 

<PPi)2 

Il  suffira  donc,  pour  avoir  la  solution  de  la  question  proposée, 
de  faire 

q  =o, 

c/esl-à-dirc  de  prendre  pour/(p)  un  polynôme  du  troisième  degré 
seulement.  Mais  alors  l'élément  linéaire  prendra  la  forme 

L/<p;       ./<PiM 
qui   convient  aux   surface*  du  second  degré   (n°  304).  De  plus. 
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l'équation  différentielle 

qui,  d'après  les  formules  (34  )>  définit  les  deux  familles  de  courbes 
v  =  cortst.,        p'=  const., 

est  précisément  celle  des  lignes  asymptotiques,  c'est-à-dire  des 
génératrices  rectilignes  de  la  surface.  Ainsi  : 

Toutes  les  fois  que  deux  surfaces  réglées  sont  applicables 
Vune  sur  l'autre  sans  que  leurs  génératrices  coïncident,  elles 
sont  applicables  sur  une  même  surface  du  second  degré  de  telle 
manière  que  leurs  génératrices  rectilignes  correspondent  res- 
pectivement aux  deux  systèmes  de  génératrices  rectilignes  de 
cette  surface. 

On  peut,  il  est  vrai,  adresser  une  objection  à  l'analyse  précé- 
dente. En  prenant  A  et  B  pour  variables  indépendantes,  nous 
avons  exclu  le  cas  où  l'une  de  ces  fonctions  se  réduirait  à  une 
constante.  Mais  l'examen  de  ce  cas  spécial  n'offre  aucune  diffi- 
culté et  n'infirme  en  rien  la  proposition  précédente.  Si  A,  par 
exemple,  se  réduit  à  une  constante,  la  forme  (3i)  de  l'élément  li- 
néaire est  celle  qui  convient  aux  surfaces  de  révolution.  Les  deux 
surfaces  réglées  qui  sont  applicables  l'une  sur  l'autre  auront  donc 
leur  élément  linéaire  défini  par  l'une  des  formules  (27).  Nous 
laissons  au  lecteur  le  soin  d'examiner  en  détail  ce  cas  particulier 
qui  le  conduira  seulement  aux  surfaces  applicables  sur  les  surfaces 
de  révolution  du  second  degré. 

697.  Nous  donnerons  plus  loin  une  démonstration  nouvelle  et 
plus  simple  de  la  proposition  que  nous  venons  d'établir  et  qui  est 
due  à  M.  O.  Bonnet  (').  Si  nous  avons  rapporté  la  précédente, 
c'est  qu'elle  conduit  à  un  résultat  qui  nous  paraît  mériter  d'être 
signal^  Nous  avons  vu.  que,  si  Ton  prend  pour  R  et  Rt  les  valeurs 


(•)  On  en  trouvera  dcuv  démonstrations  différentes  dans  le  Mémoire  sur  les 
sur/aces  applicables  de  M.  O.  Bonnet  {Journal  de  l'École  Polytechnique, 
WAV  Cahier,  p.  44  et  suiv.:  1S67). 
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les  plus  générales 

P  Pi 

/(p)  étant  le  polynôme  défini  par  l'équation  (4^)>  la  courbure  est 
une  fonction  de  pp,  donnée  par  l'équation  (43).  Si  Ton  prend  les 
valeurs  de  u,  p,  u'y  i>'  définies  par  les  équations  (34),  l'élément 
linéaire  de  la  surface  pourra  être  ramené  à  Tune  des  formes 

ds*  =  du*  -+-  g1  dv*  \ 

\  OÙ  4?*  = — pût. 

ds*=du'*+g*d»"*  j  *  m 

D'a.près  l'expression  même  de  la  courbure  et  la  formule  (43),  la 
fonction  £■*,  exprimée  en  u  et  v9  devra  satisfaire  à  l'équation 

W>  g  du*        g^      *' 

et  de  même,  considérée  comme  dépendante  de  u'  et  dé  v* ',  elle  sa- 
tisfera à  l'équation 

4  à*g        l 

L'équation  (46*)>  par  exemple,  s'intègre*  aisément  et  nous  donne 
g*=  V  cosa/ — ?  -+-  Vj  sin  a/ —  ç  -+-  Vt, 
V,  Vf,  V2  étant  des  fonctions  de  \>  assujetties  à  vérifier  la  relation 

V*H-Vï-VÎ=:--i. 

On  peut  évidemment,  en  remplaçant  i>  par  une  fonction  de  r, 
supprimer  cette  dernière  condition,  de  sorte  que  Ton  est  conduit 
à  considérer  des  surfaces  dont  l'élément  linéaire  est  exprimé  par 
la  formule  générale 

(48)  ds*  =  du* -h  {\  cosau-4-  V,  sin  au  -h  V3  )  dv*, 

où  a  désigne  une  constante  quelconque  et  V,  V,,  V2  des  fonctions 
arbitraires  de  v. 

Cette  forme  de  l'élément  linéaire,  que  nous  rencontrons  pour  la 
première   fois,  comprend  comme  cas  particulier  celle  qui  con- 
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vient  aux  surfaces  réglées.  11  suffit,  pour  le  reconnaître,  de  déve- 
lopper suivant  les  puissances  de  u  et  de  faire  tendre  a  vers  zéro, 
en  supposant  que  les  trois  premiers  coefficients  (de  w°,  a,  et  u1) 
demeurent  des  fonctions  finies  et  déterminées  de  v. 
Si  Ton  a,  entre  les  fonctions  V,  la  relation 

on  retrouve  l'élément  linéaire  d'une  surface  à  courbure  constante; 
car  on  peut  exprimer  l'élément  linéaire  comme  il  suit 

ds1      du*  -i  (V3C0S hV^sin      -j   dv, 

V3  et  V.i  désignant  des  fonctions  de  v.  Ainsi,  de  même  que  les 
surfaces  réglées  peuvent  se  réduire  aux  surfaces  développables, 
dont  la  courbure  totale  est  nulle,  les  surfaces  dont  l'élément  li- 
néaire est  défini  par  la  formule  (48)  comprennent  comme  cas  par- 
ticulier celles  dont  lu  courbure  totale  est  constante. 

L'analogie  se  complète  encore  par  la  proposition  que  nous  ren- 
controns ici  :  parmi  ces  surfaces  nouvelles,  il  y  en  a  une  qui  admet 
en  quelque  sorte  un  double  mode  de  génération,  c'est-à-dire  dont 
l'élément  linéaire  est  réductible  de  deux  manières  différentes  à  la 
forme  (48).  C'est  celle  dont  l'élément  linéaire,  exprimé  en  fonc- 
tion des  variables  p  et  p(,  est  défini  par  l'équation  (44)  où  Ton 
supposera  que  f(p)  désigne  maintenant  un  polynôme  du  quatrième 
degré. 

11  v  aurait  sans  doute  intérêt  à  trouver,  en  termes  finis,  les 
équations  d'une  ou  de  plusieurs  surfaces  admettant  l'élément  li- 
néaire (48);  mais  nous  aurons  à  revenir  sur  cette  question,  pour 
la  considérer  à  un  tout  autre  point  de  vue,  dans  l'étude  de  la 
géométrie  non  euclidienne. 


D.  -  III.  iC 
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CHAPITRE  1U. 

LES    FORMULES    DE    GAUSS. 

Étude  du  commencement  du  Mémoire  de  Gauss.  —  Introduction  des  détermi- 
nants D,  D',  D".  —  Expression  de  DD"— D'"  en  fonction  des  coefficients  qui 
entrent- dans  l'élément  linéaire  et  de  leurs  dérivées.  —  Relations  différentielles 
entre  D,  D',  D"  et  les  coefficients  de  l'élément  linéaire.  —  Rapprochement 
avec  les  formules  de  M.  Codazzi.  —  Équations  différentielles  des  lignes  asym- 
ptotiques,  des  lignes  de  courbure,  équation  aux  rayons  de  courbure  principaux 
écrites  au  moyen  des  quantités  D,  D',  D*.  —  Équations  aux  dérivées  partielles 
du  second  ordre  auxquelles  satisfont  les  coordonnées  rectangulaires  d'un  point 
de  la  surface,  lorsqu'on  connaît  D,  D',  D*.  —  Équation  aux  dérivées  partielles 
qui  détermine  les  surfaces  admettant  un  élément  linéaire  donné.  —  Les  carac- 
téristiques de  cette  équation  sont  les  lignes  asymptotiques  de  la  surface. 


698.  Après  avoir  indiqué  les  méthodes  qui  permettent  de  re- 
connaître si  deux  surfaces  données  sont  applicables  Tune  sur 
l'autre,  nous  allons  étudier  une  question  non  moins  importante, 
et  nous  nous  proposerons  de  déterminer  toutes  les  surfaces  ayant 
un  élément  linéaire  donné  ou  applicables  sur  une  surface  donnée. 
Cette  question,  mise  au  concours  en  i85g  par  l'Académie  des 
Sciences,  a  été  l'objet  de  nombreux  et  importants  travaux  que 
nous  avons  déjà  cités  (*).  Il  est  curieux  toutefois  de  remarquer 
qu'une  étude  attentive  du  Mémoire  de  Gauss  devait  conduire 
presque  immédiatement  et  sans  effort  à  l'équation  aux  dérivées 
partielles  du  second  ordre  des  surfaces  applicables  sur  une  surface 
donnée.  Nous  allons  étudier  avec  les  détails  nécessaires  la  belle 


(')  Bouk  (E.),  Théorie  de  la  déformation  des  sur/aces  (Journal  de  l'École 
Polytechnique,  XXXIX»  Cahier,  1862). 

Bonnet  (O.  ),  Mémoire  sur  la  théorie  des  surfaces  applicables  sur  une  sur- 
face donnée  {Journal  de  l'École  Polytechnique,  XLl'  et  XLH#  Cahier,  i865). 

Codazzi  (D.),  Mémoire  relatif  à  l'application  des  surfaces  les  unes  sur  les 
autres,  envoyé  au  Concours  ouvert  sur  cette  question,  en  1859,  par  l'Académie 
des  Sciences,  déjà  cité  et  analysé  [II,  p.  369]. 
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méthode  de  Gauss;  il  nous  suffira  d'ajouter  quelques  relations 
nouvelles  pour  obtenir  un  ensemble  tout  à  fait  équivalent  aux  for- 
mules de  M.  Codazzi. 

Considérons  la  surface  dont  l'élément  linéaire  est  défini  par  la 
relation 

(t)  ds*  =  E  du*+  aF  du  dv  -h  G  dv*. 

A  l'exemple  de  Lamé,  désignons  par  le  signe  S  une  somme 
étendue  à  trois  termes  jouant  le  môme  rôle  par  rapport  aux  trois 
axes  coordonnés.  Si  x,  y,  z  sont  les  coordonnées  rectangulaires 
du  point  (uy  v)  de  la  surface,  nous  aurons 

<*'   .  S(£)'-E.    S££-'-    S(S)'-°- 

et  ces  trois  équations  définissent  complètement  les  relations  qui 
existent  entre  les  coordonnées  rectangulaires  et  les  coordonnées 
curvilignes  d'un  point  quelconque  de  la  surface. 

Introduisons  les  cosinus  directeurs  de  la  normale  en  ce  point. 
Si  l'on  pose,  pour  abréger, 

(3)  H  =  y/EG  -  F*, 

on  aura,  en  désignant  par  c,  c',  cfl  ces  cosinus, 

_    i    d(r,  z)  ,_    î    d(z,  x)  „__   i    dix,  y) 

(4)  C"~  H  d{u.  v)\       C~H?(7^T)'  C  "  H  àiu,  v)' 


et  aussi 

dx  C*     dx 

(  »  >  \c-:     =o,  X c  ~  =  o. 


U     du  U 


En  drfférenliant  successivement  ces  deux  dernières  relations,  on 
trouve 

d*x 


S  de  dx  __      r\    d*x  Q  de  dx  _       ri 

dû  dû  ~~~  kj    du1  '  O  dv  d~u  ~  ""  U 


du  dv 


S  de  dx  Pi      d-x  Q  de  dx    _       Q     d2x 

dû  dï  "  ~~  U  C  diidî'  '  U  tA'  dv   ~  ~~  U  °  ~àî-A' '■'  ' 

Remplaçons  dans  les  seconds  membres  c,  c\  c"  par  leurs  valeurs 
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tirées  des  formules  (4)  et  posons,  pour  abréger, 


(6)        D 


d*x 
du* 

d\y 
dû* 

â*z 
du* 

d*x 
dudv 

d*y 
dudv 

d*z 
du  dv 

1  à*x 

dv* 

d*z 
dv* 

dx 
du 

du 

dz 
dû 

,      D'  = 

dx 
du 

dy 
du 

du 

1  du 

i 

dy 
du 

dz 
dû 

dx 
dv 

dv 

dz 
dv 

dx 
dv 

dy 
dv 

dz 
dv 

\ 
dx 

\  dv 

dv 

dz 
dl< 

(7) 


Nous  pourrons  écrire 

S  de   dx  __       D  n  de  dx  _       D" 

dûdû~~W         Odvdv~'~lï' 
Sdc_dx  _  Çsàcàx  __  _  EV 
dû  dv  ~~  Ùdv  dû  ~~  ~~  H" 


Ces  relations  vont  nous  permettre.de  déterminer  les  dérivées 
premières  de  c,  c',  cv  en  fonction  des  dérivées  premières  de  x^y, 
z  et  de  D,  D',  D". 

Remarquons  d'abord  qu'en  tenant  compte  de  l'identité 


de  ,  de'         _  de" 

du  du  du 


oii  peut  poser 


(8) 


de 
du 

dx          dx 

^r   m  — -    4-  «  T" 

du           dv 

de' 
du 

dv           dv 
du          dv 

de" 
du 

dz           dz 

=  m  —   -+-  n  — 

du           dv 

m  et  n  étant  deux  coefficients  à  déterminer.  On  pourra  de  même, 
en  introduisant  deux  inconnues  nouvelles,  écrire 


(9) 


de 
dv 

= 

m 

,dx 
du 

-+- 

n 

,  dx 
dv 

de' 
dv 

= 

m 

,ày 
dx 

■+■ 

n 

dy 

dv 

de0 
dv 

= 

m' 

dz 
du 

•+■ 

n' 

dz 
~dv 

Si  Ton  substitue  ces  valeurs  des  dérivées  de  c,  c',  c"  dans  les 
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équations  (7),  on  trouve  les  relations 

D  D' 

ïr4-mE  4-nF  =0,  g-  +mF  +  /iG  =0, 

(>o)  / 

*  D'  D" 

rj-  —  m'E-f- n'F  =  0,  -rr-  +w'F  +  n'G  =  o, 

qui  feront  connaître  m,  n,  m',  nf.  On  obtient  ainsi  les  valeurs 
/  FD— GD  FD  — ED' 

m=-~B» — '       n= — m — ' 

(l,)  )      ,      FD'-GD'  ,      FD'-ED' 

(m=ï — ir«— •      n== — Ri — ' 

entre  lesquelles  existent  les  relations 

(12)  m'E-h(n'—  /n)F  —  /iG==  o, 

DD'-D* 


(i3)  m/i' — /im'  = 


H* 


dont  nous  aurons  à  faire  usage.  L'expression  DD" —  D'a  joue  un 
rôle  très  important.  Gauss  a  montré  qu'on  peut  l'exprimer  exclu- 
sivement au  moyen  des  dérivées  de  E,  F,  G.  Il  suffit  pour  cela  de 
s'appuyer  sur  les  identités  suivantes. 

699.  En  différentiant  les  équations  (2),  on  a  évidemment 

IC  —  —  —  r  ^E  C  —  ^*x  —  l  — 

O  du  du1     ~  2  du'  O  du  du  dv  ~~  2  dv  ' 

ndx    d*x   _  1  dG  Qdxd*x     _  1  dG 

&  dv  du  dv  ~~  2  du  '  IJ  dv   dv1      ~~  2  dv 

Différentions  par  rapport  à  u  la  seconde  des  formules  (2)  et 
retranchons-en  la  dérivée  de  la  première  par  rapport  à  v  ;  nous 
trouverons  ainsi 

15  dv'  du*   "  du        2  dv  * 
On  démontrera  par  un  procédé  analogue  la  relation 

n  dx  d*x £F 1  c^G 

{l   '  &dudv*~~'dv"~~2dû" 

Enfin,  si  l'on  différence  l'équation  (i5)  par  rapport  à  v  et  que 
l'on  en  retranche  la  dérivée  par  rapport  à  u  de  la  troisième  éqtia- 
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tion  (i4)j  on  obtiendra 

nld»a?^a7       (  à*x\*)  d«F        i  d»E 

U7'           0(du*    dv*        \duov)  \  dudv       à   dv* 

nous  poserons,  pour  abréger, 

d*F  _  i  d*E       i  d»G 

2    dt>* 


a  dit*' 


(18) 


L  = 


dadv       2   dv*        a  du* 
La  multiplication  des  déterminants  D,  D"  nous  donnera 

Sd*x  d*x  n  dx  dix  Q  dx 

dû*    <S7*  \$du  dv*  Ùdv 

Sd*x  dx  Q  /dx\*  Q  < 

du*  dû  \5\dû)  U< 

Sd*x  dx  C\dx  dx  Ç\  (àx\% 

dû*  dv  Ùdûûv  U\dv) 

ou,  en  tenant  compte  des  formules  (2),  (i4)>  ('5), 


DD" 


I  dx  d*x 
~dv* 
1  dx  dx 
\  du  dv 


(•9) 


DD"  = 


(21) 


ri  d*x  d*x 
Odû*  ~dv* 

dF 

_  idG 

1  dG 

dv 

2  du 

2  dv 

1  dE 

2  du 

E 

F 

dF       1  dE 
du        2  dv 

F 

G 

Par  un  calcul  analogue,  on  trouvera 


(20) 


D" 


f  à*x\* 

^  du  dv  / 

1  dE 

2  dv 

1  dG 

2  Ou 

1  dE 

2  dv 

E 

F 

1  dG 

2  du 

F 

G 

et,  par  conséquent,  si  Ton  remarque  que,  dans  les  deux  détermi- 
nants, les  deux  termes  §  f~  ~  et  §  (~)*  ont  le  même  multi- 
plicateur, et  si  Ton  tient  compte  des  formules  (17),  ('8),  on 
obtiendra  la  formule  définitive 


ÔF        1  dG 

1  dG 

1  dE 

1   dG 

L 

dv        2  du 

2   dv 

0 

2  dv 

a  du 

DD"- 

D*  = 

1  dE 

2  du 

E 

F 

— 

1  dE 

2  dv 

E 

F 

àF        1  dE 
au       2  dv 

F 

G 

- 

1  dG 

2  du 

F 

G 
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Ainsi  se  trouve  établi  le  résultat  important  que  nous  avions 
annoncé;  le  second  membre  ne  contient  absolument  que  les 
coefficients  qui  figurent  dans  L'élément  linéaire  et  leurs  dérivées. 

700.  Les  relations  précédentes  constituent  tout  ce  que  Ton 
doit  à  Gauss  dans  cette  partie  de  la  théorie.  Celles  que  nous  allons 
ajouter  et  qui  s'en  déduisent  immédiatement  tiennent  lieu  des 
formules  de  M..Coda%zi. 

Différentions  la  première  des  équations  (8)  par  rapport  à  *>,  la 
première  des  équations  (9)  par  rapport  à  u  et  égalons  les  deux 

d*c 
valeurs  de  -r— j-'  que  Ton  obtient  de  cette  manière.  Nous  aurons 


(22) 


dudv 

,x  d1x  d*x  ,d*x 

(m  —n  )- — --  H-  tt-T-—  —  m  -r-r 
v  'dudv  ds>*  au* 


àx  (dm       dtri\       àx  (On       dri\  __ 
du  \  dv         dh  }       ~dv  \  dv        du/" 


Cette  équation  est  encore  vérifiée  quand  on  y  remplace  x  par^ 
et  par  z.  Ajoutons  les  trois  équations  ainsi  obtenues  après  les  avoir 

multipliées  respectivement  d'abord  par  ^->  -~>  —  >  ensuite  par — , 
-r-9  -—;  nous  aurons,  en  tenant  compte  des  formules  (2),  (i4)* 
(.5)  et (.6), 


m  —  ri  dE 
2        dv 


(23)        , 

m  —  ri  dO       n  dG 

2        du 


(dF  __  1  àG\      rri  dE 
\dv        2  du  )        2    5a 
~/dm       dtri\      _,  fdn       dri\ 

E(^r-^)^F(^-5ir)  =  0' 

o>G__  ,(^__\dE\ 

dv  \du       2  dv  J 

I  dm  dm'\      r/^n  <*n '\  _ 

\  dv  du  )          \dv  5a  /  ~~ 


Si  Ton  rapproche  ces  deux  formules  des  équations  (12)  et  (1 3) 
et  si  l'on  remarque  que  DD* —  D'*  dépend  seulement  des  coeffi- 
cients de  l'élément  linéaire  et  de  leurs  dérivées,  on  aura  constitué 
un  système  de  quatre  équations  qui  serviront  à  déterminer  les 
inconnues  m,  n,  ni1,  ni  quand  l'élément  linéaire  sera  seul  connu. 

Ce  système  peut  être  remplacé  par  le  suivant.  Substituons  aux 
quantités  m,  n,  mf,  n'  leurs  expressions  en  fonction  de  D,  D',  D" 
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données  par  les  formules  (i  i).  Après  un  calcul  facile,  qui  peul 
même  être  beaucoup  abrégé  si  l'on  tient  compte  des  relations  (10), 
on  obtient,  à  la  place  des  deux  équations  (23),  les  suivantes  : 

[   „■(*:     «Ud(!b£-hO?-f*     IfS) 

I  \  du        dv  ]  \  2      dv  dv  dv        'a     ou  / 

v     '    \  \         dv  du  du} 

y  \2      dv  du       %     du  I 

1         \  dv         du  I  \i     du  dv        2     dv  / 

1  \  2     du  du  du        2     01»  / 

Ces  deux  équations  aux  dérivées  partielles,  jointes  à  la  rela- 
tion (21),.  serviront  à  la  détermination  de  D,  D',  D*  quand  on 
cpnnaîtra  les  coefficients  E,  F,  G  de  l'élément  linéaire. 

Si  nous  nous  reportons  au  n°  503  [II,  p.  378],  nous  recon- 
naîtrons aisément  que  le  système  précédent,  formé  par  les  équa- 
tions (21),  (a4)  et  (25),  est  tout  à  fait  l'équivalent  des  formules 
données  par  M.  Codazzi.  11  résulte,  en  effet,  des  formules  (44) 
[II,  p.  379]  que  les  rotations  du  trièdre  (T)  peuvent  s'exprimer 
linéairement  en  fonction  des  trois  déterminants  D,  D',  D*.  Une- 
transformation  très  simple  rattache  donc  le  système  précédent 
à  celui  que  nous  avons  développé  dans  les  premiers  Chapitres  du 
Livre  V. 

701 .  La  remarque  précédente  permet  de  prévoir  que  Ton  pourra 
obtenir  tous  les  éléments  relatifs  à  la  courbure  en  introduisant 
seulement  les  quantités  D,  D',  D".  Cherchons  d'abord  les  lignes 
asymptotiques.  L'identité 

dcdx  -f-  de'  dy  -+-  de'  d*  =  -   ed> x  —  c'd*y  —  c'd*z 
nous  donnera,  à  l'aide  des  formules  (8)  et  (9), 

(a6)  Qrfc<£r  =  -  j(Drfa«+îD'(/a^4-D'^); 
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et,  par  conséquent,  l'équation  cherchée  sera 
(27)  #D  du*  +  aD'  du  dv  h-  D' dt>*  —  o. 

Considérons  maintenant  les  lignes  de  courbure  et  employons 
les  équations  d'Olinde  Rodrigues 

dx  -h  R  de  =  o,        rf/-»-R(fc'=:o,        (fe  +  R rfc*  =  o. 

Si  on  les  ajoute,  après  les  avoir  multipliées  successivement  par 

àx    ày    àz     %  àx    èy    ai  ,    .      ,  ,  .  ^ 

t->  j^»  j-  et  par  -7-,  ^-,  —  »  on  obtient  le  système  suivant  : 

IE  du  4-  F  cfo  —  jj (D  rfu  -4-  D '  dv)  =  o, 
R 
F(f«i-G^-S(DV«-fD'^)  =  o. 
H 

L'élimination  de  -7-  nous  conduit  à  l'équation  aux  rayons  de 
courbure  principaux, 

(29)  (DLV  -  IV*)R*-  RH(GD  -  2FD-+-  ED')  +  H^o. 

Cette  équation  contient  le  théorème  de  Gauss;  car  on  en  dé- 
duit, pour  la  courbure  totale,  l'expression 

(30)  RR'  = H*-' 

qui  ne  dépend,  nous  l'avons  vu,  que  de  l'élément  linéaire. 

Si  Ton  élimine  R  entre  les  équations  (28),  on  obtiendra  l'équa- 
tion différentielle  des  lignes  de  courbure  sous  la  forme 

(3i)    (FD  -  ED') du*+  (GD  —  ED')  du  dv  +  (GD-  FD')  dv*  =  o. 

Enfin  la  représentation  sphérique  de  la  surface  sera  donnée 
par  la  formule 

d**  ~  de*  -h  de'*  -+-  de'* 

-+-  —(D'du  +  D'dv)*. 

702.  Il  nous  reste  maintenant  à  indiquer  comment  on  résoudra 
la  question  suivante  :  Étant  données  les  valeurs  de  D.  D',  D"  en 
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fonction  de  u*l  de  ç>,  déterminer  la  surface,  c'est-à-dire  trouver 
les  valeurs  de  x,y,  z.  La  solution  se  présente  ici  sous  une  forme 
moins  simple  et  moins  symétrique  que  lorsqu'on  emploie  les  for- 
mules de  M.  Codazzi.  Cependant,  on  trouve  encore  dans  le  Mé- 
moire de  Gauss  un  système  de  formules  qui  peut  conduire  au 
résultat  que  nous  avons  en  vue. 

Il  est  aisé  de  reconnaître  que  les  équations  déjà  obtenues  per- 
mettent, lorsqu'on  connaît  D,  D',  D",  d'exprimer  les  dérivées 
secondes  de  x,y,  z  en  fonction  des  dérivées  premières.  Si  l'on 
reprend,  en  effet,  l'expression  de  c,  on  aura  évidemment 

\OU  09         ov   du  J 

l\0uj        \àu/  j[\dv/        \àv/  J       \du  dv  ^  Ou  dv  ) 

-['-(^[«-(sn-i'-ssr- 

c'est-à-dire 

(33)  c*=i  —  £uc, 

A#  désignant  l'invariant  du  premier  ordre  de  x.  En  portant  cette 
valeur  de  c  dans  les  deux  premières  équations  des  systèmes  (8) 
et  (9),  on  aura  deux  équations  qui  contiendront  les  dérivées  se- 
condes de  x.  On  les  adjoindra  à  la  relation  (22)  pour  tirer  de  ces 
trois  équations  les  trois  dérivées  secondes  dex.  Au  reste,  on  peut 
obtenir  le  même  résultat  d'une  manière  plus  élégante. 

Remarquons,  en  effet,  qu'on  peut  toujours  trouver  trois  quan- 
tités A,  B,  C  permettant  d'écrire  les  relations 

à*x  dx       „dx 

(34'  \  du*  -Ac^B^-f-c^r 

à*z  dz        „dz 

du*  du  dv* 

car  ces  équations,  considérées  comme  devant  déterminer  A,  B,  C, 

ont  leur  déterminant  différent  de  zéro. 

Si  on  les  ajoute,  après  les  avoir  multipliées  respectivement  par 

h         '  àx    dy    Oz       ^       r  dx    dv    dz  .    v 

c,  d,  c',  puis  par  ^,  -,  -,  et  enfin  par  --,  -£,  -,  on  obtiendra 


les  relations 
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A=H' 

*_I*      BF+CG. 
du       il  dv 


d'où  l'on  pourra  tirer  les  valeurs  de  A,  B,  C.  En  les  portant  dans 
la  première  des  équations  (34),  on  aura 

J        du1  \a  du  du        2  dv  )  du 

S  \    du       2   dv        2  du  )  dv  ' 

Par  des  calculs  analogues,  on  obtiendra  deux  autres  équations 
qui  permettront  de  constituer  le  système  suivant  : 

(    H*   -DH.  +  I*(g?-f£W*       I*)(b*F*), 
I  .       du*  2  du  \    du  dv  )      \du       2  dv  )  \    dv  du} 

(36)        H.^D'Hc.-if  (oJï-FgUl^f.J-F?), 
7     1        ditw  2  cto  \    <to  dv  )      z  du  \    dv  du) 

H- g   =D'Hc-t-(^~i^)(Gf-F^)-.ig(E^-F^V 
»  w*  \<to        ik  du  /  \    du  dv }       'i  dv  \    dv  du) 

Si  Ton  remplace  c  par  sa  valeur  tirée  de  l'équation  (33),  les 
formules  précédentes  ne  contiendront  plus  que  les  dérivées  de  x. 
'.  On  obtiendrait  des  relations  analogues  en  remplaçant  x  et  c  par 

y  et  d  ou  par  z  et  cn. 

703.  Nous  ne  nous  arrêterons  pas  à  la  discussion  complète  du 
système  précédent,  qui  est  entièrement  dû  à  Gauss.  Il  serait  aisé 
de  prouver  que  les  équations  (36)  admettent  une  intégrale  conte- 
nant trois  constantes  arbitraires;  mais  nous  répéterions,  sous  une 
forme  différente,  une  discussion  déjà  faite  au  Livre  I.  Nous  re- 
r  marquerons,  seulement,  que  le  système  précédent  aurait  pu  con- 

duire immédiatement  à  l'équation  du  second  ordre  qui  définit  les 
surfaces  admettant  l'élément  linéaire  donné. 

Nous  pouvons,  en  effet,  déduire  des  formules  (36)  les  valeurs 
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de  D,  D\  D"  et  calculer  DD"      D'2,  ce  qui  donne 
(DLV-D'^c'H* 

„   [W-!f  _  i  *(g?-f?) - 1  £ (i£ -f ?)1' 

L       an  cH^       2  dv  \    du  dv  ]       2  du  \    âv  du  )  J 

(37)'  Tu*  ^  __i  ^/G-  -  F-Wf~--  ?-Ve  —  -F -Y! 

x[h.  fjr  ...(*-i*)(G*-r*)-i  *(**-*?)]. 

L         ''vi         \dv        ï  du  J  \     du  dv  J       1   dv  \    dv  du/} 

Ea  remplaçant  c2  par  sa  valeur  1  —  Ax,  tirée  de  l'équation  (33), 
et  DD"—  D'2  par  son  expression  déduite  de  la  formule  (ai),  on 
aura  nne  équation  ne  contenant  plus  que  les  dérivées  de  x  et  les 
coefficients  de  l'élément  linéaire.  C'est  l'équation  aux  dérivées 
partielles  du  second  ordre  dont  l'intégration  donnerait  la 
solution  complète  du  problème  proposé.  Nous  l'obtiendrons  par 
bien  d'autres  méthodes  plus  précises.  Mentionnons,  dès  à  présent, 
une  propriété  qui  ressort  assez  simplement  des  raisonnements 
précédents. 

Si  Ton  appelle  selon  l'usage  r,  5,  t  les  dérivées  secondes  de  x7 
l'équation  différentielle  des  caractéristiques  de  l'équation  précé- 
dente, écrite  sous  la  forme  *(r,  5,  /)  =  o,  sera 

</i>* dudv  -\-    —  du*  —  o. 

dr  ds  dt 

Les  formules  (36)  nous  montrent  immédiatement  que  celle 
équation  peut  s'écrire 

(  38 ,1  D  du*  h-  •>  D' du  dv  -h  D*  dv*  =  o. 

Donc  les  caractéristiques  de  V équation  aux  dérivées  par- 
tielles (37)  sont  les  lignes  asympto  tiques  de  la  surface. 
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CHAPITRE  IV. 

ÉQUATION    AUX    DÉRIVÉES    PARTIELLES  Y>ES    SURFACES    APPLICABLES 
SUR     U3JE    SURFACE    DONNÉE. 

Méthode  directe  permettant  d'obtenir  immédiatement  l'équation  aux  dérivées 
partielles  dont  dépend  la  recherche  des  surfaces  applicables  sur  une  surface 
donnée.  —  Remarque  de  Bour  sur  une  intégrale  première  de  cette  équation 
—  Autres  méthodes  conduisant  à  la  même  équation.  —  Emploi  des  paramétres 
différentiels  de  M.  Beltramî.  —  Développement  de  l'équation  lorsqu'on  choisit 
différents  systèmes  de  coordonnées.  Coordonnées  symétriques.  —  Courbes  pa- 
rallèles et  leurs  trajectoires  orthogonales.  —  Cas  où  la  surface  est  définie  par 
son  équation  en  coordonnées  reclilignes. 


704.  Nous  allons  indiquer  maintenant  différentes  méthodes  qui 
permettent  de  former  l'équation  aux  dérivées  partielles  des  sur- 
faces applicables  sur  une  surface  donnée.  Une  des  plus  directes 
est  celle  que  nous  avons  donnée  en  1 872  dans  notre  Mémoire  sur 
une  classe  remarquable  de  courbes  et  de  surfaces  algébriques. 

Le  problème  posé  peut  s'énoncer %comme  il  suit  :  E,  F,  G  étant 
des  fonctions  données  de  u  et  de  v,  trouver  toutes  les  fonctions 
x,yy  z  de  u  et  de  v  qui  satisfont  identiquement  à  l'équation 

(1)  <*r*4-  dy*-*~dz*  =  E  du*-h*Fdu  dv  ■+-  G  dv*< 

où  du  et  dv  peuvent  être  pris  arbitrairement. 
Écrivons  l'égalité  précédente  sous  la  forme 

(2)  dst-t-dyt^Edut+zF  dudv  -hGdv*--  de*. 

Le  premier  membre  représente  le  carré  de  l'élément  linéaire  du 
plan  et,  par  conséquent,  la  surface  dont  l'élément  linéaire  a  pour 
carré 

E  <***-+-  a  F  du  dv  —  G  <*>*  —  (  —  du  -f-  —  dvY 

\du  dv      I 

devra  avoir  sa  courbure  nulle.  En  écrivant  cette  condition,  on 
obtiendra  une  équation  aux  dérivées  partielles  pour  5.  Nous  allons 
former  cette  équation,  et  nous  verrons  qu'elle  est  du  second  ordre. 
Désignons,  pour  abréger,  par  /?,  q,  r,  s,  t  les  dérivées  pre- 
mières et  secondes  de  z  par  rapport  à  u  et  à  *>,  et,  pour  exprimer 
que  la  courbure  est  nulle,  servons-nous  de  la  formule  (ai)  du 


IV. 
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Chapitre  précédent,  où  nous  remplacerons  E,  F,  G  respectivement 
par  E — p2,  F — pq,  G  —  gr*.  Nous  aurons  l'équation 


,   d*F 
]  dudv 


à*E 


à*  G 


2-r-Y  —  2  —  --4- 4**—  \rt 
dv*  du* 

à?       dG 

2 *—  ipt 

<*ç  tin  r 


OU 


dG 

OV 


dE 
dv 
dG 


TV-*P° 


dE 
E 


dE 

dF      dE 

du      dv         * 

E--/>* 

F-pq 

F-/,? 

G-?« 

OU 


-iq$  i 


du 


p*        .F--/rçr 
—  275       F~-pq         G  ~  q% 

a  Par  quelques  additions  de  colonnes,  on  donnera  à  cette  équa- 
tion la  forme  plus  élégante 

P  9 
dE  dG 
dv     du 


(3) 


I 

ar 

P 

? 

1 

25 

9.t 

4L  4- 4** 

dF      dG 
Ov       du 

dG 
0s> 

25 

45* 

P 

dE 
au 

E 

F 

=: 

P 

dE 

Ov 

9 

OF       dE 

Ou        Ov 

F 

G 

? 

dG 
du 

E 
F 


F 
G 


où  L  est  la  quantité  définie  par  l'équation  (18)  du  Chapitre  pré- 
cédent. Le  développement  des  deux  déterminants  n'offre  aucune 
difficulté  et  nous  conduit  à  l'équation  cherchée 

4(EG-F*)(r*  —  5*) 

r   „0F      n0G      ^dGl  [„dG      -dG        -dFl 

.      V-àG      r0E~\  [.dE  dGl 

[ràE      wàE         „dF-\  §[   vàF      vàE      rdEl 

G-  4- 1<  -  —  2F  —    -*-  2  ?;    a  E E  - F  —  I 

L    du  Ov  Ou]         J    L       au  dv  duj 

F  }  L  dv    Ov  du    Ov        \  Ou  /   J 

.[àEOG^OEOG  __    àE0F_    ^^^    dF^dFl 
L         PH\  y^u  Ov,       Ov  Ou        '  Ov  Ov  Ou  Ou         ou  dv  J 


(4)  { 


ipt 

(E 


Ou    Ov 
OE  OG  __     OE  OF  __  t 
Ou        '  Ov  Ov 
rr         .AàG  OE         OF  OE    ,    /OEyi 
(G~?  ][ôû  OU  -*7v  Ou  "  [ov)  J 


,  1*     d*F       d*E       0*G~\ 
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Il  nous  reste  maintenant  à  examiner  si  toute  solution  de  cette 
équation  fournira  une  solution  du  problème,  c'est-à-dire  fera  con- 
naître une  surface  admettant  l'élément  linéaire  donne. 

Il  semble  au  premier  abord  que  la  réppnse  doive  être  absolument 
affirmative.  Nous  avons  exprimé,  en  effet,  que  la  surface  dont  l'élé- 
ment linéaire  a  pour  expression 

(5)  €&*-  Edu*-i-iiFduda-hGdt>*—  dz* 

a  sa  courbure  nulle.  Or  nous  avons  vu  que,  dans  ce  cas,  on  peut 
ramener  l'élément  linéaire  à  la  forme 

dx*-k-  dy* 

et,  par  conséquent,  constituer  une  solution  du  problème  proposé. 
Mais  la  méthode  suivie  au  n°  684  suppose  essentiellement  que 
l'élément  linéaire  (5)  n'est  pas  un  carré  parfait;  et,  d'autre  part, 
il  est  aisé  de  reconnaître  que  l'invariant  de  Gauss  s'annule  quand 
cet  élément  linéaire  devient  un  carré  parfait,  c'est-à-dire  lors- 
qu'on a 

Nous  pouvons  donc  énoncer  la  proposition  suivante  : 

L équation  différentielle  du  second  ordre  (3)  admet  toutes 
les  intégrales  de  V équation  du  premier  ordre 

l  (6)  A*^i, 

dont  dépend  le  problème  des  lignes  géodésiques.  Mais  toute 
intégrale  de  l'équation  (3)  qui  ne  satisfait  pas  à  V équation 

L  précédente  donne  une  solution  du  problème,  c'est-à-dire  une 

\  surface  admettant  Vêlement  linéaire  donné. 

Bour  avait  déjà  remarqué  ('),  sans  donner  la  raison  de  ce  fait, 
que  les  solutions  de  l'équation  (6)  appartiennent  à  l'équation  (3). 
D'autre  part,  M.  Weingarten,  qui,  dans  un  travail  très  récent  (*)f 
a  repris  la  méthode  précédente,  a  remarqué  qu'alors  même  que  E, 
F,  G  et  z  seraient  réels,  la  surface  correspondante  peut  bien  être 


(')  Journal  de  l'École  Polytechnique,  XXXIX»  Cahier,  p.  i5. 
<*)  Wbino^rten    (J.),    Ueber  die   Théorie  der  au/einander  abwickelbare* 
Ofmr/làchen.  Berlin;  1884. 
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imaginaire.  En  effet,  la  solution  z  peut  être  telle  que  le  second 
membre  de  la  formule  (5)  soit  décomposable  en  deux  facteurs 
linéaires  réels.  Alors,  si  Ton  ne  veut  employer  que  des  fonctions 
réelles,  il  sera  réductible  seulement  à  la  forme 

dx*  —  dy1. 

Mais  celle  remarque  n'a  évidemment  d'intérêt  que  si  Ton  se 
préoccupe  de  la  distinction  entre  les  quantités  réelles  et  imagi- 
naires, distinction  qui  est  secondaire  dans  une  telle  question. 

Dans  le  travail  déjà  cité,  j'ai  remarqué  que  la  même  méthode 
permettrait  de  former  l'équation  dont  dépend  la  distance  du  point 
de  la  surface  à  un  point  fixe  de  l'espace.  En  effet,  si  l'on  emploie 
des  coordonnées  polaires,  l'équation  à  résoudre  sera 

,//*-+.  r*  sin*0  dy *•+-  r*  <rt>5  =  E  du*  -+-  2 F  du  dv  -r-  G  dv* 

ou  encore 

ftdu*-+*$dudv-*-C*d9*       dr*        .  mt.    .  .       J.m 

En  exprimant  que  le  premier  membre  est  le  carré  de  l'élément 
linéaire  d'une  surface  de  courbure  totale  égale  à-i,  on  obtiendra 
une  équation  du  second  ordre  à  laquelle  satisfera  r.  Nous  la  for- 
merons plus  loin. 

705.  Nous  allons  maintenant  faire  connaître  d'autres  méthodes 
qui  conduiraient  également  à  l'équation  (4).  Imaginons,  par 
exemple,  que  Ton  rapporte  la  surface  à  un  trièdre  (T)  et  reprenons 
le  système  de  formules  employé  au  Livre  V  (Tableau  I,  p.  382). 

Si  nous  desi^nons  par<a*,  y,  z  les  coordonnées  par  rapport  au 
Irièdre  (T)  d'un  point  fixe  A  de  l'espace,  les  projections  du  dé- 
placement de  ce  point  données  par  les  formules  (B)  devront  être 
toutes  nulles.  On  aura  donc 

,  àx  1  dx 

l-qz  -ry  -4-55=0,  Si-fH-r^  +  ^-o, 

(7)  \  -n  +  rx  -Pz  +jï  =°-  (8>  ]  *\-+r\*—p\*  +  %  =0, 

àz  F  dz 

pv  —  q*  +  55  "  o:  1  P\Y  —  q\x-i~  —  =  o. 
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Ou  sait  que  $,  tj,  $,,  rlt>  /•  et  r4  dépendent  exclusivement  de 
l'élément  linéaire,  tandis  que  /?,  y,  pAj  qt  varient  lorsque  la  sur- 
face se  déforme  d'une  manière  quelconque.  Posons 

{*))  xt-^-y1->r-  z*  =  ap; 

p  désignera  la  moitié  du  carré  de  la  distance  du  point  fixe  À  au 
point  considéré  M  de  la  surface.  Nous  allons  former  l'équation  aux 
dérivées  partielles  à  laquelle  satisfait  p.  Pour  cela  nous  ajouterons 
les  équations  de  chacun  des  groupes  (7)  et  (8)  après  les  avoir  mul- 
tipliées respectivement  par  &}y,  zy  ce  qui  donnera  les  deux  équa- 
tions 

(10)  Ça?-+-îi7-h  j^=o,         ^ap-i-ij^-H  £  =*o. 

Au  moyen  des  formules  (9)  et  (10)  nous  pourrons  exprimer  x, 
y y  z  en  fonction  des  dérivées  de  p  et  des  coefficients  de  l'élément 
linéaire.  Si  maintenant  nous  tirons  des  équations  (  7)  et  (8)  les  va- 
leurs de  py  q.  Pu  q*,  nous  aurons 

(h)        ' 


ày 

Oy 

fi  Z  =  T|  X  -t-   ~   -T-  TJf 

dx       ,. 

Ox        , 

ces  valeurs,  substituées  dans  la  formule 


dr       àrt 
nous  donneront  la  relation 


d?-Er=-w^w* 


<m)    j(ï-S)-  (-"£-)(•*-£-«.) 
(  -(r-r-£-!)(r,T+*+'")- 

Il  suffira  de  remplacer  x%y,  z  par  leurs  valeurs  tirées  des  équa- 
tions (9)  et(io);  on  obtiendra  ainsi  une  équation  qui-  contiendra 
seulement  p  et  ses  dérivées  des  deux  premiers  ordres  combinées 
avec  £, 7j,  £f ,  t\\ ,  r,  /*i  et  leurs  dérivées,  quantités  qui,  comme  nous 
l'avons  déjà  remarqué,  dépendent  exclusivement  des  coefficients 
de  l'élément  linéaire  donné.  Si  l'on  introduit  successivement  les 
hypothèses  qui  correspondent  aux  différents  systèmes  de  formules 
D.  —  III.  17 
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que  nous  avons  développées  au  Livre  V  [II,  p.  384,  385,  387],  on 
aura,  dans  chaque  cas,  l'équation  aux  dérivées  partielles  dont  dé- 
pendra variable  p. 

706.  On  peut  employer  une  méthode  analogue  pour  former 
l'équation  à  laquelle  satisfait,  non  plus  p,  mais  une  des' coordon- 
nées rectangulaires  du  point  de  la  surface  cherchée  rapportée  à 
des  axes  fixes. 

Si  a,  6,  c;  a',  6',  ...  désignent  les  cosinus  directeurs  qui  dé- 
terminent la  position  du  trièdre  (T)  invariablement  lié  à  la  surface, 
et  si  xy  y,  z  sont  maintenant  les  coordonnées  du  point  de  la  sur- 
face, c'est-à-dire  du  sommet  du  trièdre,  par  rapport  à  des  axes 
fixes,  on  a,  comme  l'on  sait  (n°  503), 

ôûp  doc 

(13)  —  =  a\  +  bu,         —  =  a£t-f-  brtU 

de  sorte  que  a,  6  peuvent  s'exprimer  en  fonction  des  dérivées  de  x. 
Kcrivojis  les  équations 

/  àa       .  I  da       , 

™    U  (,5)    u 

Nous  en  déduisons 

!db  àb 

cp=--ar+Ju,         cPl=ar,-i-^, 
,         èa  A         àa 

et  si  nous  portons  ces  eipressions  de  p,  q,  />,,  q,  dans  l'équation 

dr       àrx 
(•7)  Tv~àZ  "P9t~9Pu   ■ 

il  viendra 

je  -—••>(£-£) 

!  -("•*K)(*r'-K)-(',r'*y)(»r-œ)- 

Il  suffit  de  remplacer  a  et  b  par  leurs  valeurs  tirées  des  relations  (i3) 
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pour  obtenir  l'équation  du  second  ordre  à  laquelle  satisfait  x,  et 
Ton  voit  de  plus  que  toute  intégrale  de  l'équation  (18),  pour  la- 
quelle on  n'aura  pas 

c»  =  i  —  a*  —  6*  =  o, 

permettra  de  déterminer  a,  b,pf  q,p\,  q%  et  par  conséquent  don- 
nera une  solution  bien  déterminée  du  problème  proposé. 

707.  Enfin  j'indiquerai  une  dernière  méthode  fondée  sur  la  con- 
sidération des  paramètres  différentiels. 

Conservons  les  notations  du  n°  679;  nous  avons  vu  que,  si 
Ton  pose 

les  premiers  invariants  de  p  ont  les  expressions  suivantes 

Ap  =  ap— P», 

A(p,P) -g-  -  ^ 

AP-Q1-^'1 
^-Rï  +  R/T 

Il  résulte  d'ailleurs  de  la  définition  de  P,  Q,  Q'  que  l'on  a 

(ao)  ap^P^H-Jp-t-Q'1. 

Ces  diverses  équations  vont  nous  permettre  d'établir  une  rela- 
tion entre  RR'  et  les  invariants  différentiels  de  p.  On  en  déduit, 
en  effet, 

A(p,P)[Afp-*]=-PAP-p21^ 

ou,  en  tenant  compte  de  l'équation  (20), 

A(p,P)[Atp-a]=~PAP-P^. 

Si  l'on  remplace  P  par  sa  valeur  tirée  de  la  première  équation  (19), 
ce  qui  donne 

A(p,  y^ap- Ap)[A,p  —  2]=  -  yfîç^Iy  A(/ap  -  Ap)-  y^p  -  Ap  ^ , 
et  si  Ton  .développe  les  calculs,  on  est  conduit  à  la  relation  cher- 


\ 


îà6o  LIVRE    VII.  —   CHAPITRE    IV. 

chée 

(21)       4  Ap(A,p  —  i)-+-A  Ap  —  aA,pA(p,  Ap)-i-4Ap2p^(  P  =  o. 

Il  suffira  maintenant  de  remplacer  RR/  par  sa  valeur  en  fonction 
des  coefficients  de  l'élément  linéaire  pour  obtenir  l'équation  du 
second  ordre  à  laquelle  satisfait  p. 

Nous  rencontrons  ici  un  fait  curieux  et  qui  avait  été  déjà 
annoncé.  Lorsqu'on  fait  des  applications  de  l'équation  (21),  lors- 
qu'on la  calcule  dans  des  cas  particuliers,  on  trouve  qu'elle  con- 
tient toujours  en  facteur  Ap.  En  d'autres  termes,  le  quotient 

(*»)  AAp-aA.pA<f,.lj» 

xr/  4  Ap 

est  toujours  entier.  C'est  une  fonction  homogène  et  du  second 
degré  par  rapport  aux  dérivées  premières  et  secondes  de  p.  Pour 
avoir  l'équation  aux  dérivées  partielles  débarrassée  de  tout  facteur 
étranger,  il  faut  donc  introduire  ce  nouvel  invariant,  et  elle  prend 
alors  la  forme  simple 

(•23)  AlP— i-+-g(p)H-  *?^t  ?  =0. 

Il  est  aisé  maintenant  d'en  déduire  l'équation  à  laquelle  satis- 
fait une  fonction  linéaire  quelconque  des  coordonnées  x,  y,  z. 
En  effet,  l'équation  précédente  admet  la  solution 

(x  —  aV--h(v  —  *>)*-  +  {  -  — c)*    ' 

p=  ^_ , 

et  cela,  quelles  que  soient  les  constantes  a,  0}  c.  Si  nous  prenons 
les  termes  de  degré  supérieur  en  a,  6,  c,  qui  sontdu  second  degré, 
leur  ensemble  sera  donc  égal  à  zéro.  Posons,  pour  abréger, 

(24)  o  =  ax  ■+-  by  h-  cz: 

nous  aurons  ainsi 

Telle  est  l'équation  à  laquelle  satisfera  s. 

Si  l'on  fait 

à  =  c  —  o.         a  =r  1 , 
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ç  deviendra  égal  à  x,  et  il  restera  l'équation 

i  —  2kx 


(25)  <j(x). 


RR' 


Mais,  si  Ton  suppose  que  y  soit  une  de  ces  fonctions  pour  les- 
quelles on  a 

a*-f-  6J-f-  o*  =  o, 

si,  par  exemple,  on  prend 

ç  =  >  +  «>. 
il  viendra  l'équation 

qui  est  homogène  et  plus  simple  que  la  précédente.  Nous  allons 
maintenant  développer  ces  équations  en  employant  différents 
systèmes  de  coordonnées. 

708.  Dans  le  cas  des  coordonnées  symétriques,  on  a 
cU*=4\*dudv; 
l'équation  (4)  devient  ici 

<»7>  {r-*p^)('-**^)-*-*i*-p*)^ 


=  o. 


Elle  coïncide,  aux  notations  près,  avec  celle  qui  a  été  donnée 
parBour(*). 

Si  Ton  garde  seulement,  dans  l'équation  précédente,  les  termes 
du  second  degré,  on  obtient  la  suivante 


=  o, 


qui  n'est  autre  que  l'équation  (26),  écrite  en  coordonnées  symé- 
triques, et  qui  a  été  donnée  par  M.  Bonnet  (a). 

Si  l'on  suppose  que  Tune  des  familles  coordonnées  soit  formée 
de  géodésiques,  il  faudra  prendre 

(•)  Journal  de  V École  Polytechnique,  XXXIX#  Cahier,  p.  i5. 
(*)  Journal  de  l'École  Polytechnique,  \l\V  Cahier,  p  3. 
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et  l'équation  (4)  nous  donnera 


(29) 


Nous  ne  multiplierons  pas  les  exemples;  mais  nous  indique- 
rons encore  la  forme  que  prend  l'équation  au  cas  où  Ton  veut 
trouver  les  surfaces  applicables  sur  une  surface  qui  est  simple- 
ment définie  par  son  équation  en  coordonnées  rectangulaires, 

En  désignant  par  les  lettres  />,  y,  . . .  les  dérivées  de  s,  on  aura 
ici 

et  l'équation  cherchée  sera  - 

(*•—  rO(P*-+-  Qf  —  0  -+-  (S*-  RT)(i  -+-/>»-*-  ?*) 


(3o)    (  -r-(rT-+-*R-2iS)(P/>-+-Q?)  =  o. 

les  lettres  majuscules  désignant  les  dérivées  de  la  fonction  in- 
connue Z.  L'équation  admet  la  solution 

ce  qui  était  évident  a  priori. 
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CHAPITRE  V. 

ÉTUDE    DE    L'ÉQUATION    AUX    DÉRIVÉES    PARTIELLES    DONT    DÉPEND 
LE    PROBLÈME    DE    LA    DÉFORMATION. 

Notions  préliminaires  sur  les  équations  du  second  ordre  qui  sont  linéaires  par 
rapport  à  r,  #,  t>  rt  —  s*.  -^  Problème  de  Cauchy.  —  Définition  précise  des  ca- 
ractéristiques. —  Théorie  géométrique  de  l'intégration,  reposant  sur  les  pro- 
priétés des  caractéristiques.  —  Application  à  quelques  exemples  simples.  — 
Étude  particulière  de  l'équation  dont  dépend  le  problème  de  la  déformation. 

—  On  peut  énoncer  ici  le  problème  de  Cauchy  sous  la  forme  suivante  :  Déformer 
la  surface  de  telle  manière  qu'une  courbe  tracée  sur  elle  prenne  une  forme 
donnée  à  l'avance.  —  Propriété  remarquable  des  asymptotiques.  —  Problèmes 
divers.  —  Déformer  une  surface  de  telle  manière  qu'elle  puisse  s'inscrire  dans 
une  développante  donnée,  suivant  une  courbe  donnée.  —  Nouvelles  manières  de 
poser  le  problème  de  la  déformation.  —  Équations  simultanées  auxquelles 
doivent  satisfaire  les  paramètres  des  deux  familles  d 'asymptotiques.  —  Démon- 
stration de  diverses  propositions  sur  les  asymptotiques  et  les  surfaces  gauches. 

—  Équations  simultanées  auxquelles  satisfont  les  coordonnées  curvilignes,  con- 
sidérées comme  fonctions  des  paramétres  des  deux  familles  d'asymptotiques. 

—  Application  A  un  cas  particulier. 


709.  Nous  avons  déjà  indiqué  que  les  caractéristiques  de  l'é- 
quation aux  dérivées  partielles  dont  dépend  le  problème  de  la 
déformation  sont  les  lignes  asymptotiques  de  la  surface  cherchée. 
?  Avant  de  donner  une  démonstration  nouvelle  de  ce  résultat  et 
[  d'en  faire  ressortir  la  signification  et  les  conséquences,  nous  en- 
trerons dans  quelques  considérations  générales  sur  les  courbes 
auxquelles  on  a  donné  le  nom  de  caractéristiques.  Cette  étude 
préliminaire  nous  paraît  d'autant  plus  nécessaire  que  Monge,  il 
faut  bien  le  reconnaître,  n'a  jamais  donné  une  théorie  satisfaisante 
de  ses  méthodes  d'intégration. 

Bornons-nous,  pour  plus  de  netteté,  à  une  équation  de  la  forme 

t  (i)  .    À(rl  —  **)-+-  Br-+-2C*^-B'f  n-  D  =  o, 

où  A,  B,  C,  D,  B'  sont  des  fonctions  quelconques  de  x,  y,  z,p>  q, 
et  considérons  x,yy  z  comme  les  coordonnées  d'un  point  de  Tes- 
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pace.  Pour  trouver  toutes  les  solutions  possibles  de  l'équation 
proposée,  il  est  clair  que  Ton  peut  se  contenter  de  chercher  toutes 
les  surfaces,  satisfaisant  à  l'équation  (i),  assujetties  à  la  condition 
de  passer  par  une  courbe  donnée  et  d'admettre  en  chaque  point 
de  cette  coilrbe  un  plan  tangent  déterminé. 

Si  Ton  se  déplace  le  long  de  cette  courbe,  x,  yy  zr  p,  q  sont 
des  fonctions  connues  d'un  paramètre  variable  et  la  différentiation 
nous  donne  les  relations 

(2)  dz  =  p  dx -*r-  q  dy\ 

dp  =  r  dx  -♦-  9  dy, 


dq  —  s  dx  -+-  t  dy. 

Les  deux  équations  (3)  ne  nous  permettent  pas  de  déterminer 
les  va  leurs  des  trois  dérivées  /•,  s}  t  au  point  considéré  de  la 
courbe  ;  mais,  si  Ton  en  tire  r  et  t  en  fonction  de  s  pour  les  porter 
dans  l'équation  (i),  celle-ci  prend  la  forme 

(4)  M$  —  L  =  o, 

où  l'on  a 

M  =  A  (dp  dx  -+-  dq  dy)  h-  B  dy*  -4-  B'  dr*—  aC  dx  dyy 


(    L  =  \dp  dq  -+■  B  dp  dy  +  B'  dq  dx  -+-  D  dx  dy. 

Par  conséquent,  si  M  n'est  pas  nul,  l'équation  (4)  détermine  s 
et  les  équations  (3)  font  ensuite  connaître  r  et  /. 

Le  même  raisonnement,  appliqué  aux  dérivées  d'ordre  supé- 
rieur, nous  montre  que  les  valeurs  de  toutes  ces  dérivées  peuvent 
toujours  être  déterminées  en  chaque  point  de  la  courbe.  On  voit 
donc  que,  si  Ton  suppose  la  fonction  z  développée  par  la  série  de 
Taylor,  on  aura  tous  les  coefficients  de  ce  développement,  pourvu 
toutefois  que  les  valeurs  initiales  x01  y0  de  x  et  de  y  se  rapportent 
à  un  point  de  la  courbe  (C).  Cauchy  a  considéré  ce  développe- 
ment, et  il  a  montré  que,  sous  certaines  conditions  de  continuité 
qu'il  est  inutile  d'énoncer  ici,  il  sera  convergent  et  définira  une 
intégrale  de  l'équation  proposée,  intégrale  qui  satisfera  aux  con- 
ditions énoncées.  C'est  dans  ce  sens  que  nous  dirons  que  la  con- 
dition de  passer  par  une  courbe  donnée  et  d'être  inscrite  suivant 
cette  courbe  à  une  développable  donnée  définit  une  intégrale  de 
l'équation  aux  dérivées  partielles. 


ÉQUATION    AUX    DÉRIVÉES    PARTIELLES,   ETC.  *65 

710.  Mais  les  raisonnements  qui  précèdent  supposent  essentiel- 
lement que  l'équation  (4)  fournit  pour  s  une  valeur  qui  n'est  ni 
infinie  ni  indéterminée. 

Écartons  la  considération  de  ce  qui  arrive  en  des  points  isolés. 
Si  M  est  nul  en  tous  les  points  de  la  courbe  sans  que  L  le  soit,  le 
problème  proposé  sera  évidemment  impossible,  au  moins  si  Ton  se 
borne  aux  surfaces  qui  n'ont  pas  la  courbe  (C)  pour  ligne  singu- 
lière. Au  contraire,  si  M  et  L  sont  nuls,  l'un  et  l'autre,  en  chaque 
point  de  la  courbe  (C),  il  est  impossible  de  déterminer  s  et  Ton 
reconnaît  de  même,  en  passant  aux  dérivées  d'ordre  supérieur, 
que,  dans  chacun  des  ordres  considérés  successivement,  une 
des  dérivées  peut  être  prise  arbitrairement. 

Nous  donnerons  le  nom  de  caractéristique  à  Vassemblage 
formé  par  une  courbe  et  la  dévelùppable  qui  la  contient,  toutes 
les  fois  que  les  fonctions  d'une  seule  variable  qui  déterminent 
cet  assemblage  satisfont  aux  deux  conditions 

{6)  M  =  o,        L  r-.  o. 

Sur  toute  intégrale  il  y  a  une  infinité  de  caractéristiques.  En 
effet,  si  Ton  se  déplace  sur  une  intégrale,  on  aura  toujours  l'équa- 
tion (/()  comme  conséquence  des  équations (1),  (2),  (3),  et,  si  Ton 
choisit  pour  les  déplacements  les  directions  qui  satisfont  à  Tunique 
condition  M  =  o,  l'équation  (4)  donnera  également  L  =  o. 

Comme  l'équation  M  =  o  est  du  second  degré  en  •— ,  il  y  a,  en 

général,  deux  familles  distinctes  de  caractéristiques.  On  peut  du 
reste  séparer  nettement  ces  deux  familles  et  obtenir  leurs  équa- 
tions sous  une  forme  simple  en  opérant  de  la  manière  suivante; 
X  désignant  une  arbitraire  quelconque,  on  a 

o  =  AL  -+-  XM  =  {Xdp  -t-  B'  dx  -h  X  dy)(\  dq  -t-Rdy  -+-  \dx) 
—  (  X*-+-  2CX  -h  BB  —  AD)  dx  dy. 

Si  donc  on  prend  successivement  pour  \  les  deux  racines  A«  et 
\+  de  l'équation 

(7)  X*-+-*CX-*-BB'  —  AD  =  o, 

on  sera  conduit  aux  deux  équations 

(  A  dp  —  B'  dx  -+-  Xi  dy)(  A  dq  -+-  B  dy  -+-  X!  dx  )  =  o. 
(  A  dp  -+-  B'  dx  -h  X,  dy)(  A  dq  -r-  B  dy  H-  X,  dx)  =  o, 


Lj^é^ 
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qui  se  décomposent  elles-mêmes  en  d'autres  plus  simples.  En 
associant  convenablement  les  facteur!  obtenus  et  en  ajoutant  l'é- 
quation évidente 

dz  =  pdx-hq  dy, 

on  sera  conduit  aux  deux  systèmes  suivants 

Idx—pdx—qdy^o, 
A  dp  -+-  B'  dx  -t-  Xt  dy  =  o, 
kdq  -hBdy  -hXjrfjr  =  o; 
Idx  —  pdx  —  q  dy  =  o, 
A  dp  -4-  B'-rfa?  -t-  Xa  rf/  =  o, 
A  dq  -+-  B  dy  -+-  Xi  d!a?  =  o, 

qui  définissent  les  deux  familles  de  caractéristiques.  On  voit  que 
ces  deux  familles  seront  distinctes  tant  que  les  deux  racines  \  et 
\%  seront  inégales. 

714.  En  résumé,  le  problème  qui  consiste  à  déterminer  une  in- 
tégrale de  l'équation  (i)  tangente  suivant  une  courbe  donnée  (C) 
à  une  développable  donnée  (A)  est,  en  général,  pleinement  déter- 
miné et  admet  une  solution  unique  à  moins  que  l'assemblage 
formé  par  la  courbe  (C)  et  la  développable  (A)  qui  la  contient  ne 
satisfasse  aux  équations  (6)  ou, à  l'un  des  systèmes  (8),  (9). 
.  On  peut  évidemment  présenter  ce  résultat  sous  une  autre  forme 
en  disant  que  les  caractéristiques  sont  les  seules  courbes  suivant, 
lesquelles  deux  intégrales  différentes  puissent  être  tangentes  bu 
osculatrices.  Ainsi  : 

Si  deux  intégrales  de  V équation  (1)  sont  tangentes  suivant 
une  courbe,  cette  Courbe  est  une  caractéristique;  en  lui  adjoi- 
gnant les  plans  tangents,  on  obtient  un  assemblage  qui  satisfait 
aux  équations  (G)  ou  à  l'un  des  systèmes  (8),  (9). 

Il  résulte  également  des  remarques  précédentes  que,  si  une  sur- 
face quelconque  est  engendrée  par. des  caractéristiques,  c'est- 
à-dire  s'il  est  possible  de  trouver  sur  cette  surface  une  famille  de 
courbes  se  succédant  suivant  une  loi  continue  et  qui,  associées 
aux  plans  tangents,  satisfassent  chacune  aux  équations  (8)  ou 
(9),  ou,  ce  qui  est  la  même  chose,  aux  équations  (6),  cette  sur- 
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face  donne  une  intégrale  de  l'équation  (i).  En  effet,  on  peut  tou- 
jours remonter  de  l'équation  (6)  à  l'équation  (4),  puis,  en  rem- 
plaçant dp  et  dq  par  leurs  valeurs,  à  l'équation  (i).  Cette  équation 
sera  vérifiée  en  tous  les  points  par  lesquels  passera  une  caracté- 
ristique, c'est-à-dire  dans  toute  l'étendue  de  la  surface. 

712.  Bieit  que  ce  qui  concerne  l'intégration  de  l'équation  aux 
dérivées  partielles  soit  étranger  au  sujet  que  nous  voulons  étudier 
plus  loin,  nous  allons  en  dire  quelques  mots  pour  montrer  avec 
quelle  facilité  les  résultats  connus  se  déduisent  des  considérations 
précédentes. 

Supposons  que  l'un  des  systèmes  (8)  et  (9),  le  système  (8)  par 
exemple,  présente  une  combinaison  intégrable 

ui(ds  —pdx—  q  dy) -h  o>i(\  dp +  B'  dx-^-Xidy) 

+  wj(Arfg-i-Bâf/  +  ^  dx)  =5  df. 

Nous  allons  montrer  que  toutes  les  intégrales  de  l'équation 

du  premier  ordre 

o  as.  const., 

satisferont  à  V équation  proposée.  En  effet,  pour  toute  intégrale  I 
de  l'équation  précédente,  les  trois  équations  (8)  se  réduiront  à 
deux.  Il  sera  donc  possible  de  satisfaire  à  ces  deux  équations  en 
prenant  des  valeurs  convenables  pour  les  rapports  de  dx1  dyy  dz 
et,  par  suite,  de  déterminer,  sur  l'intégrale  I,  une  famille  de 
courbes  pour  lesquelles  auront  lieu  les  trois  équations  (8). 

La  surface  I,  contenant  une  famille  de  caractéristiques,  sera 
nécessairement  une  intégrale  de  l'équation  proposée.  Cette  con- 
clusion ne  pourrait  souffrir  d'exception  que  si,  pour  l'intégrale  I, 
un  au  moins  des  facteurs  o>  se  présentait  sous  une  forme  indéter- 
minée. 

Inversement,  si  toutes  les  solutions  de  l'équation 

(10)  <p(#,  yyz,p,  ?)  =  const. 

sont  des  intégrales  de  l'équation  (1),  l'un  des  deux  systèmes  (8)  et 
(9)  admettra  la  combinaison  intégrable  rfcp.  En  effet,  les  caracté- 
ristiques de  l'équation  (10)  sont  définies  par  le  système 

dx         dy  —  dp  —  dq  dz 

cfcp         cfcp         do  cKp       <ftp  cKp  ôo  cfcp 

dp         àq        dx      P  ôz       ày       ^  Oz  àp       ^  0q 


L 
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Comme  on  sait  qu'il  existe  une  infinité  d'intégrales  de  l'équa- 
tion (10),  et  par  conséquent  de  l'équation  (1),  qui  sont  tangentes 
les  unes  aux  autres  suivant  chacune  de  ces  caractéristiques,  on 
voit  que  les  valeurs  de  dx,  dy,  dp,  . .  ,  tirées  des  équations  pré- 
cédentes devront  satisfaire  à  l'un  des  systèmes  (8)  et  (9).  On  a 
ainsi  pour  o  l'un  ou  l'autre  des  deux  systèmes 


<IR) 


<■*) 


-Kî*'S)*rS*»-ï- 

(ào  ào\  ào  ào 

/ào  ào\       ^.ào       _    ào 

/ào  à»\  do  do 


Supposons,  par  exemple,  que  le  premier  soit  vérifié.  Si  nous 
ajoutons  les  équations  (9)  après  les  avoir  multipliées  respective- 
ment par 

ào        f   ào        1    ào 

ai'     \  àp'     À  àqy 
nous  aurons 

ou,  en  tenant  compte  des  équations  (12), 

do  =  o. 

La  proposition  que  nous  avions  en  vue  est  donc  établie  :  les 
équations  (9)  admettent  la  combinaison  intégrable  do;  et  Ton 
verra  de  même  que',  si  la  fonction  o  satisfait  aux  équations  (i3), 
la  combinaison  intégrable  do  est  fournie  par  le  système  (8). 

713.  Ce  premier  point  otant  établi,  arrivons  au  cas  où  l'un  des 
systèmes  (8)  et  (9)  admet  deux  combinaisons  intégrables  rfci,  dv. 
Alors  il  admettra  aussi  In.  combinaison  intégrable 

du  —  o'(v)dv  =  d[u  —  o(v)], 

où  f  désigne  une  fonction  arbitraire;  et,  par  suite,  toutes  les  so- 
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lutionsde  l'équation 

04)  »  —  <p(«0=o 

appartiendront  à  la  proposée  (i).  L'équation  précédente  est  d'ail- 
leurs équivalente  ô  la  proposée  ;  car,  si  Ton  élimine  la  fonction  <p 
entre  l'équation  et  ses  deux  premières  dérivées,  on  est  conduit  à 
l'équation  du  second  ordre 

(.5)  ^^.=0, 

qui  ne  diffère  de  la  proposée  que  par  un  facteur  (  *  ).  Ce  facteur  ne 
peut  être  nul,  infini,  ou  indéterminé,  que  pour  certaines  solutions 
exceptionnelles;  et,  tant  qu'il  ne  sera  pas  nul,  l'équation  (i4) 
sera  équivalente  à  la  proposée.  # 

Réciproquement,  si  l'équation  du  second  ordre  doit  admettre 
une  intégrale  première  de  la  forme  (i4),  il  résulte  des  raisonne- 
ments du  numéro  précédent  que  les  trois  fonctions 

doivent  chacune  satisfaire  à  l'un  des  deux  systèmes  (12),  (i3). 
Mais,  comme  deux  d'entre  elles  appartiennent  au  même  système, 
il  en  sera  nécessairement  de  même  de  la  troisième,  qui  est  une 
fonction  des  deux  autres.  Ainsi,  pour  trouver,  si  cela  est  pos- 
sible, tes  intégrales  intermédiaires  de  la  forme  (i4)>  il  faudra 
rechercher  si  l'un  des  systèmes  (12)  ou  (i3)  admet  deux  solu- 
tions distinctes. 

Le  problème  qui  consiste  à  reconnaître  si  deux  équations  li- 
néaires telles  que  les  équations  (12)  ou  (i3)  admettent  une  ou 
plusieurs  solutions  distinctes  est  un  de  ceux  que  l'on  sait  le  mieux 
résoudre  aujourd'hui.  On  peut  donc  déduire  des  propositions  pré- 
cédentes une  méthode  régulière  de  recherche  des  intégrales  inter- 
médiaires de  l'équation  proposée  et,  plus  généralement,  de  toutes 
les  équations  du  premier  ordre  dont  les  différentes  solutions  ap- 
partiennent à  la  proposée. 

(•)  On    le    vérifie  aisément  en   tenant   compte  des  équations  (12)   ou   (i3) 
auxquelles  satisfont  à  la  fois  les  fonctions  u  et  v.  Un  calcul  facile  donne 

au  àv       au  ùç 
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714.  Les  indications  précédentes,  quelque  incomplètes  qu'elles 
soient,  mettent  en  évidence  le  rôle  des  caractéristiques  dans  la 
recherche  des  intégrales  de  l'équation  proposée.  On  pourrait  les 
développer  et  en  tirer  une  théorie  complète  de  l'équation  (i);  nous 
nous  contenterons  ici  de  traiter  quelques  applications  ;  mais  aupa- 
ravant il  imporle  de  remarquer  que  les  équations  (6)  ne  peuvent 
être  remplacées  par  un  des  systèmes  (8)  ou  (9)  que  si  A  est  diffé- 
rent de  zéro.  Considérons,  par  exemple,  le  système  (8).  Lorsque  A 
est  nul,  les  deux  dernières  équations  se  réduisent  à  une  seule. 
Pour  éviter  cet  inconvénient  nous  remarquerons  que,  dans  le  cas 
général,  on  peut  déduire  des  équations  (8)  les  deux  suivantes 

B  dp  —  \\  dq  -+^  D  dx  =  o^ 


t8)  \  B'ify  — Xtd^-hDrfr^o, 

par  l'élimination  soit  de  dx,  soit  de  dy.  Le  système  de»  équa- 
tions (8)  et  (8)'  se  réduira  dans  tous  les  cas  à  trois  équations 
distinctes.  En  «joutant  de  même  aux  équations  (9)  les  deux  sui- 
vantes 

h  dp  —  Xtrfç-»-DdkF  =  o, 


(9)  \  B'dq  —  \tdp  +  Ddy  =  o, 

on  n'éprouvera  aucune  difficulté  dans  les  applications. 

Considérons  d'abord  l'équation  bien  connue  des  surfaces  déve- 

loppables 

rt  —  **  ^=  o. 
On  a  ici 

B  =  C  =  B'=D  =  o,        À  =  i,        Xl  =  Xî  =  o. 

Les  équations  (8)  se  réduisent  aux  suivantes 

c&  —  pdx  —  qdy  =  o,        <(p  =  o,        dq=of 
qui  présentent  trois  combinaisons  intégrables 
dp,    dq,     d(z—px  —  qy). 
On  aura  donc  les  deux  intégrales  du  premier  ordre 

q  =f(p), 

x—px  —  qy  =  y(p). 
Si  Ton  différentie  la  dernière  équation,  il  restera 

[x  +yf'{p)  -+  f  (p)]  dp  =  o. 
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En  supprimant  dp,  on  a  bien  les  trois  équations  qui  définissent 
une  surface  développable. 

Prenons  maintenant  l'équation 

q*r  —  ipqs  -+-p*t  =  o. 

Ici  encore,  les  deux  valeurs  de  X  sont  égales  et  les  équations 
différentielles  de  la  caractéristique  sont 

dx  — p  dx  —  q  dy  =  o, 
p  dx  -+-  q  dy  =  o, 
qdp—pàq=o. 

Elles  admettent  les  trois  combinaisons  intégrables 

dz  =  o,        d*-  =0,        d(y  -hx*-)  —  o. 
On  aura  donc 

!  =  ?(*),       y  +  x£=W*V> 

et,  par  conséquent,  z  sera  déterminé  par  l'équation 

Dans  l'un  et  l'autre  des  exemples  précédents,  l'équation  en  X  a 
ses  deux  racines  égales,  et  les  équations  différentielles  de  la  carac- 
téristique admettent  trois  combinaisons  iniégrables.  La  coïnci- 
dence n'est  pas  fortuite,  et  Ton  peut  démontrer  que,  si  l'un  des 
systèmes  (8)  ou  (g)  admet  trois  combinaisons  intégrables,  on  a 
nécessairement  Xf  =  \3  (  '  )• 

715.  Considérons  encore  l'équation 

(n-^1)*-  pqt  =  o, 
qui  définit  les  surfaces  pour  lesquelles  les  sections  faites  par  des 


(  «  )  Voir,  en  particulier,  notre  Mémoire  sur. les  solutions  singulières  des  équa- 
tions aux  dérivées  partielles  du  premier  ordre  (  Mémoires  présentés  par  divers 
savants  à  l'Académie  des  Sciences,  t.  XXVII).  Dans  ce  travail,  nous  donnons, 
après  M.  Lie,  le  moyen  de  former  toutes  les  équations  de  la  forme  (i)  pour 
lesquelles  l'un  des  systèmes  (8)  et  (9)  admet  trois  combinaisons  iniégrables  et 
qui  peuvent  être  regardées,  par  suite,  comme  ayant  deux  intégrale*  intermédiaires 
du  premier  ordre. 
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plans  parallèles  au  plan  des  yz  sont  des  lignes  de  courbure.  On  a 

À  =  B  =  D  =  o,        C  =  i^-?!,     ^  B'  =— />?, 
Xt  =  o,         Xj  =  — i  —  q*. 

Les  deux  systèmes  de  caractéristiques  sont  définis  par  les  équa- 
tions 

dx — pdx —  q  dy  ~  o,  dx — p  dx  —  q  dy  =  o, 

cfcr  =  o,  pq  dx -*- (x -t-q*) dy  =  o, 

(i-*-q*)dp—  pqdq^o,  0 ->- ?*)<*?  =  o, 

qui  conduisent  respectivement  aux  deux  intégrales  intermédiaires 
suivantes 

(16)  _^Li=(p't(x)|        y  +  qs  =  W9)- 

Tirons-en  les  valeurs  de  p  et  de  y>  pour  les  porter  dans  l'équa- 
tion 

dx  =  pdx-+-q  dy. 
Nous  trouverons 


dz  =z.^i  +  q*y'(x)dx-h  qV(q)dq  —  q*dx  —  çxdq, 
ce  qui  peut  s'écrire 

d(  VFT7')  -  *Li0M  -  ?'(*) dx  =  o. 

•  !-+•?* 

En  intégrant,  on  aura  donc 

(,7)  ^/TT?î-r4Ï22£$  +  T(^ 

L'équation  précédente,  jointe  à  celles,  du  système  (16),  donnera 
l'intégrale  complète  de  la  proposée.  Mais  on  peut  obtenir  une 
forme  plus  élégante.  Effectuons  la  substitution  ..définie  par  les  for- 
mules 

_2__„ 


d'où  Ton  déduit 


<K*)  =  e'(a), 


a 
9  = 


/T^a*  v7*  —  ** 

L'équation  (17)  et  la  seconde  des  équations  (16)  nous  condui* 
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ront  au  système  des  deux  suivantes 

(  */i  —  a*—  a/-4-8(a)  =  <p(#), 
(18)  zol 


/î^â* 


-r-+-e'(*)  =  °» 


entre  lesquelles  il  faudra  éliminer  a.  La  seconde  s'obtient  en  pre- 
nant la  dérivée  de  la  première  par  rapport  à  a. 

La  première  intégrale  intermédiaire  (16)  exprime  que  les  plans 
des  lignes  de  courbure  coupent  la  surface  sous  un  angle  constant. 

716.  Étudions  enfin  l'équation 

rt  —  s1  -h  a*  =  o, 

que  l'on  rencontre  dans  la  théorie  mécanique  de  la  chaleur.  On 
a  ici 

A  =  i,        B==C  =  B'  =  o,        D.=  a«,        h  =  <h        X,=—  a. 

Le  système  (8). devient  le  suivant 

d*  =  pdx  -+-  q  dyt        dp-\-ady  =  o,        dq  *—  adx  —  o. 

Il  admet  deux  combinaisons  intégrables  évidentes  p  -hay  et 
q  —  axy  d'où  l'on  déduira  une  intégrale  intermédiaire  en  écrivant 
que  p  -4-  ay  est  une  fonction  de  q  -*  ax.  On  pourra  donc  poser, 
en  introduisant  une  variable  auxiliaire  a, 

(.9)  j/>-^=". 

(  q  —  aa?  =  a<p(a). 
La  système  (9)  conduirait  de  même  aux  deux  équations 


(ao) 

(  ?-+-aa?  =  a<Kp), 

qui,  jointes  aux  précédentes,  nous  donnent 

ax  =  t)/(  p)  —  <p(ot),        p  =  a  -h  £, 

ay  =  *  —  $,  2  =  ?(«)-*- <KP). 

Ces  valeurs  permettent  de  former  la  différentielle  de  z;  on  a 

adz  =  apdx  -h  aq  dy  =  (on-  p)(<ty  —  ^p)-»-(T  -*~4')(û^a  —  <*?)• 
D.  —  III.  18 
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On  déduit  de  là,  en  intégrant , 

i 


az  : 


La  solution  est  ainsi  complètement  déterminée;  on  peut  la 
débarrasser  de  tout  signe  de  quadrature  en  remplaçant  les  sym- 
boles cp  et  ^  par  des  dérivées  <p'  et  <j/.  On  trouve  ainsi 

/a*  =  f(p)-?'(«), 
(ai)  |a7  =  a— p, 

(  a^  =  («  +  p)[f(p)-f(a)]  +  2?(«)-a+(p), 
(aa)  />  =  «  +  £,        ?  =  <p'(«)-+-f(p). 

Il  suffira  d'éliminer  a  et  {î  entre  les  trois  premières  équations 
pour  obtenir  l'expression  de  z  en  fonction  de  x  et  dey. 

717.  Dans  les  deux  derniers  exemples  que  nous  venons  d'exa- 
miner, on  peut  obtenir  une  confirmation  des  résultats  que  nous 
avons  signalés  relativement  aux  caractéristiques,  en  étudiant,  à 
l'aide  des  formules  qui  donnent  l'intégrale  générale,  ce  que  nous 
pouvons  appeler  le  problème  de  Cauchy,  c'est-à-dire  la  détermi- 
nation de  la  surface  qui  satisfait  à  l'équation  aux  dérivées  par- 
tielles, passe  par  une  courbe  donnée  et  admet  en  chaque  point  de 
cette  courbe  un  plan  tangent  donné.  Pour  plus  de  simplicité,  nous 
nous  contenterons  d'examiner  à  ce  point  de  vue  l'équation  qui  a 
été  intégrée  dans  le  numéro  précédent. 

Soit  (C)  la  courbe  par  laquelle  doit  passer  l'intégrale.  Comme 
/?,  q  sont  donnés  pour  chaque  point  de  cette  courbe,  il  résulte  des 
formules  (19)  et  (20)  qu'en  chacun  de  ces  points  on  connaîtra  a, 
(î,  <p(a),  <j>(P).  Si,  comme  il  arrive  généralement,  a  et  (î  ne  con- 
servent pas  la  même  valeur  en  tous  les  points  de  la  courbe,  on 
connaîtra,  par  cela  même,  les  fonctions  <p(a),  <{>(jî)  pour  toutes 
les  valeurs  de  l'argument;  et,  par  suite,  l'intégrale  cherchée  sera 
complètement  déterminée. 

Mais  il  y  a  des  cas  d'exception.  Nous  laisserons  au  lecteur  le 
soin  de  les  étudier  tous  et  nous  nous  contenterons  de  faire  re- 
marquer que,  si  la  courbe  (C)  est  une  caractéristique;  si  l'on  a, 
par  exemple,  en  chacun  de  ses  points, 

p+-ay  =  C,         q —  ax  —  C, 
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C  et  C  étant  deux  constantes,  la  fonction  cp(a).ne  sera  plus  déter- 
minée que  pour  une  valeur  de  l'argument.  D'après  les  formules  (19), 

C  C 

il  suffira  qu'elle  ait  la  valeur  —  pour  la  valeur  -  de  l'argument. 

L'intégrale  satisfaisant  aux  conditions  proposées  contiendra  alors 
dans  son  expression  une  fonction  cp(a)  qui  sera  presque  entière- 
ment arbitraire,  puisqu'elle  sera  assujettie  à  l'unique  condition 
d'avoir  une  valeur  donnée  pour  une  valeur  particulière  de  l'ar- 
gument. Quant  à  la  fonction  <|>(P),  elle  se  déterminera  comme 
dans  le  cas  général. 

718.  Dans  le  cas  où  l'un  ou  l'autre  des  systèmes  (8),  (9)  ne 
présente  pas  deux  combinaisons  intégrables,  on  ne  connaissait 
aucune  méthode  permettant  d'obtenir  l'intégration  de  l'équation 
aux  dérivées  partielles  proposée.  Dans  un  travail  déjà  ancien  ('), 
j'en  ai  proposé  une,  qui  va  plus  loin  que  celle  de  Monge  et  qui 
permet  d'obtenir  l'intégration  dans  une  infinité  de  cas  nouveaux. 
L'exposition  de  cette  méthode  nous  entraînerait  loin  de  notre 
sujet;  je  me  contenterai  d'avoir  donné  une  définition  précise  des 
caractéristiques,  définition  que  nous  allons  employer  dans  l'étude 
de  l'équation  aux  dérivées  partielles  des  surfaces  applicables  sur 
une  surface  donnée. 

Reprenons,  pour  cela,  la  méthode  développée  au  n°  706;  a,  6, 
c  étant  les  cosinus  des  angles  que.  font  les  axes  du  trièdre  mobile 
avec  l'axe  des  x  du  trièdre  fixe,  c'est-à-dire  avec  une  droite  fixe 
quelconque  de  l'espace,  on  a 

Iàb  àb 

àa  àa 

et  l'équation  aux  dérivées  partielles  s'obtient  en  portant  ces  valeurs 
de/?,  q,p\,  <7«  dans  la  relation 

/   ^  àr       drv 

(')  Sur  les  équations  aux  dérivées  partielles  (Annales  de  l'École  Normale, 
1"  térie,  t.  VII,  p.  i63;  1870). 
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Supposons,  pour  la  commodité  du  langage,  que  Ton  connaisse 
déjà  une  surface  (S)  admettant  l'élément  linéaire  donné.  Le  pro- 
blème de  Cauchy  peut  s'énoncer  ici  de  la  manière  suivante  : 

Étant  donnée  une  courbe*  (T),  tracée  sur  (S),  déterminer 
une  fonction  x ,  qui  prenne,  ainsi  que  ses  deux  dérivées  pre- 
mières, des  valeurs  données  a  l'avance  en  chaque  point  de  (r), 
ces  fonctions  devant  évidemment  satisfaire,  quand  on  se  déplacera 
sur(r),  à  la  relation 

»         dx  .         dx  . 
(26)  .  dx—  —  du -h  -r-d\>, 

v      '  '  au  àv      f 

qui  détermine,  par  exemple,  j-  lorsqu'on  se  donne  x  et  j-- 

Il  résulte  des  formules  (23)  que  a  et  b  auront  des  valeurs  con- 
nues en  chaque  point  de  la  courbe  (r).  Il  sera  donc  possible  de 
calculer  les  différentielles  da,  db  relatives  à  un  déplacement 
s'effectuant  sur  cette  courbe.  Or. on  a 


(27) 


da       ,  !    du  dv\         /du  dv\ 

db  (    du  dv\         l    du  dv\ 

27  =c{i>Ts+*dï)-a{r  dï  +r*di)- 


Comme  la  rotation  r  -r-  -t-  /*«  -7-  dépend  exclusivement  de  l'élé- 
ment linéaire,  on  voit  qu'il  sera  possible  de  calculer,  en  chaque 
point  de  (T),  les  rotations 

n         du  dv  ^         du  ds> 

P=*d7+P>ds'       ^^^.7, 

relatives  à  un  déplacement  sur  cette  courbe. 

Or,  si  Ton  se  reporte  aux  formules  du  Tableau  II  [II,  p.  383],  on 
reconnaît  immédiatement  que  la  connaissance  des  quantités  pré- 
cédentes permet  de  calculer,  en  chaque  point  de  (r),  la  courbure 
normale,  la  courbure  géodésique  et  la  torsion  de  cette  courbe.  On 
pourra  évidemment  exprimer  la  courbure  et  la  torsion  en  fonction 
de  Tare  de  (r);  et  Ton  sait  que  ces  expressions  déterminent  d'une 
manière  complète  la  forme  de  la  courbe. 

Réciproquement,  supposons  que  Ton  se  donne  la  transformée  (D) 
de  (T).  Ajoutons,  pour  préciser,  que  Ton  a  marqué  sur  (D)  le 
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point  B  qui  correspond  à  un  point  A  de  (T);  alors  le  point  M'  de 
(D)  qui  correspond  à  un  point  quelconque  M  de  (T)  sera  déter- 
miné par  la  condition  que  Tare  BM'  de  (D)  soit  égal  à  Tare  AM  de 
(T).  Comme  on  connaît,  en  tous  les  points  de  (D),  la  courbure  et 
la  torsion,  les  formules  des  Tableaux  I  et  II  nous  permettront  de 
calculer,  pour  chaque  point  de  cette  courbe,  l'angle  to  que  fait  sa 
tangente  avec  l'axe  des  x  du  trièdre  (T),  ainsi  que  l'angle  m  que 
fait  la  normale  à  la  surface  avec  le  plan  oseulateur  ( 4  )  de  la  courbe. 
La  détermination  de  ces  deux  angles  permet  évidemment  de  cal- 
culer sans  ambiguïté  les  neuf  cosinus  directeurs  qui  feront  con- 
naître la  position  du  trièdre  (T)  par  rapport  aux  axes  fixes  lorsque 
(r)  sera  venue  coïncideravec  (D),  et,  en  particulier,  les  cosinus 
a  et  b.  On  pourra  donc  déduire  des  formules  (a3)  les  valeurs  de 

j-»  -t->  en  chaque  point  de  (D),  ce  qui  nous  ramènera  à  l'énoncé 

primitif. 

Le  problème  que  nous  nous  sommes  proposé  peut  donc,  dans 
tous  les  cas,  être  énoncé  sous  la  forme  suivante  : 

Étant  donnée  une  sur/ace  (S),  la  déformer  de  telle  manière 
qu'une  courbe  (T)  tracée  sur  cette  sur/ace  vienne  coïncider 
avec  une  courbe  (D),  donnée  dans  l'espace  (*). 

Il  sera  susceptible  d'une  solution  déterminée  tant  que  la 
courbe  (r)  ne  satisfera  pas,  en  vertu  des  conditions  posées,  à  la 
première  des  équations  différentielles  (5)  des  caractéristiques; 
et,  par  suite,  l'étude  de  ses  cas»  d'impossibilité  et  d'indétermi- 


(')  L'angle  m  toutefois  ne  sera  réel  que  si  la  courbure  -  en  chaque   point   M' 

de  (D)  est  supérieure  à  la  courbure  géodésique  —  de  (T)  au  point  correspon- 
dant  M.  Cela  résulte  immédiatement  de  l'équation  évidente 

sino  _  i 

Ajoutons  que  l'angle  o,  étant  déterminé  par  son  sinu9,  pourra  prendre  deux 
valeurs  supplémentaires  l'une  de  l'autre;  ce  qui  conduira  à  deux  solutions  dis- 
tinctes du  problème  que  nous  avons  en  vue. 

(*)  Le  cas  particulier  où  (D)  est  une  droite  ne  présente  pas  de  difficulté  par- 
ticulière et  ne  met  pas  en  défaut  nos  conclusions;  mais,  pour  plus  de  netteté, 
nous  l'écarterons  en  laissant  au  lecteur  le  soin  de  le  traiter. 
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nation  nous  fera  connaître  ces  caractéristiques.  Nous  allons  le 
traiter  directement,  en  choisissant  les  variables  les  plus  simples. 

719.  Rapportons  les  points  de  la  surface  à  un  système  de  coor- 
données rectangulaires  tel  que  la  courbe  (T)  devienne  une  des 
courbes  coordonnées  et  soit  représentée  par  l'équation 

t>  =  o, 

ce  qui  est  évidemment  toujours  possible. 

On  aura,  en  adoptant  les  notations  du  Tableau  IV  [II,  p.  385], 

dx  '    .  dx       * . 

v     '  au  àv        % 

Une  fois  connus  a  et  6,  les  relations 
/     x  aa       .  db 

relatives  à  un  déplacement  sur  la  courbe  (T),  feront  connaître  p 
€t  q.  La  relation,  empruntée  au  Tableau  IV, 

(3o)  Àgi-»-C/>  =  o 

fera  ensuite  connaître  q%  ;  et  enfin  l'équation  (29)  donnera  p% 
pourvu  que  q  ne  soit  pas  nulle.  Une  fois  connues  les  rotations 
Pi  y>P*  »  Ç*  Pour  chaque  point  de  la  courbe  (T),  les  formules  (a4)> 
donnant  les  dérivées  premières  des  cosinus  a  et  by  feront  connaître 
par  cela  même  les  dérivées  secondes  de  x  pour  chaque  point  de  la 
courbe  (T).  Il  résulte  en  effet  des  formules  (28)  que  les  dérivées 
secondes  de  x  s'expriment  en  fonction  de  a,  b  et  de  leurs  dérivées 
premières. 

Le  problème  proposé,  qui  équivaut,  nous  l'avons  vu,  à  la  déter- 
mination des  dérivées  secondes  de  x  en  chaque  point  de  (T)f  ne 
peut  donc  devenir  impossible  ou  indéterminé  que  dans  le  cas  où  les 
conditions  proposées  donneraient  pour  q  une  valeur  nulle.  Or  il 
suffit  de  se  reporter  à  la  formule  (4)  du  Tableau  IV  pour  recon- 
naître qu'alors  la  courbe  (T)  deviendrait  une  ligne  asymptotique. 
Il  est  donc  établi  de  nouveau  que  les  caractéristiques  dé  l 'équa- 
tion aux  dérivées  partielles  à  laquelle  satisfait  x  sont  les 
lignes  asympto tiques,  et  nous  pouvons  énoncer  le  théorème  sui- 
vant : 
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On  peut  toujours  déformer  une  surface  (S)  de  telle  manière 
qu'une  courbe  (r),  tracée  sur  elle  et  donnée  à  V avance,  vienne 
coïncider  avec  une  courbe  (D)  de  V espace,  à  moins  que  la  con- 
dition ainsi  proposée  ny  entraîne  cette  conséquence  que  (D)  se- 
rait, après  la  déformation,  une  ligne  asymptotique  de  la  sup* 
face. 

On  donnera  plus  de  précision  à  la  dernière  partie  de  l'énoncé 
en  la  transformant  de  la  manière  suivante.  Soit  M  le  point  de  (r) 
qui  devra  coïncider  avec  un  point  quelconque  M;  de  (D).  Si  la 
courbure  de  la  courbe  (D)  en  M'est  constamment  égale  à  la  cour- 
bure géodésique  de  (T)  au  point  correspondant  M,  le  mouvement 
de  déformation  qui  amènerait  (T)  à  coïncider  avec  (D)  ferait  de 
cette  courbe  (D)  une  ligne  asymptotique  de  la  surface  déformée, 
puisque  la  courbure  géodésique  de  cette  ligné  serait,  en  chaque 
point,  égale  à  sa  courbure  absolue.  Nous  obtenons  donc  la  propo- 
sition suivante  : 

On  peut  toujours  déformer  la  surface  (S)  de  telle  manière 
qu'une  de  ses  courbes  (T)  vienne  coïncider  avec  une  courbe 
quelconque  de  V espace  (D),  pourvu  que  la  courbure  en  chaque 
point  de  (D)  ne  soit  pas  égale  à  la  courbure  géodésique  de  (T) 
au  point  correspondant. 

780.  Il  ne  nous  reste  plus  qu'à  distinguer  les  cas  où  le  problème 
sera  impossible  de  ceux  où  il  sera  indéterminé.  C'est  ce  que  l'on 
peut  faire  de  la  manière  suivante. 

Lorsque  les  équations  (29)  nous  donneront  pour  q  une  valeur 
nulle,  l'équation  (a5),  qui  faisait  connaître  />,,  se  réduira,  en 
chaque  point  de  (r),  à  celle-ci 

dr       art 

'*«=*;- *r 

qui  devient,  si  l'on  tient  compte  de  l'équation  (3o), 


(f)'~ 


dr       drx 

àv        du 

AC 


Si  cette  relation  est  vérifiée  en  chaque  point  de  la  courbe  (D), 
le  problème  sera  indéterminé;  sinon  il  sera  impossible.  Or,  si  l'on 
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emploie  les  formules  des  Tableaux  II  et  IV,  on  peut  remplacer 
l'équation  précédente  par  la  suivante 
(3i)  t*=-RR', 

où  t  désigne  la  rayon  de  torsion  de  la  courbe  (D)  et  où  R  et  R' 
sont  les  rayons  de  courbure  principaux  de  la  surface.  Nous  pou- 
vons donc  énoncer  le  résultat  suivant  : 

Le  problème  proposé  sera  indéterminé  si  la  torsion  en  chaque 
point  de  (D)  est  égale  à  i/sîf  »  kk?  désignant  la  courbure  de 

(S)  aupoint  correspondant  de  (T).  Il  sera  impossible  dans  le 
cas  contraire  ('). 

Nous  retrouvons  ici  une  propriété  des  lignes  asymptotiques  que 
nous  devons  à  M.  Enneper  et  qui  a  été  déjà  démontrée  au  n°512. 
Elle  se  relie,  on  le  voit,  de  la  manière  la  plus  étroite  à  la  pro- 
position fondamentale  que  nous  étudions  maintenant,  et  d'après 
laquelle  les  lignes  asymptotiques  sont  les  caractéristiques  de  l'é- 
quation aux  dérivées  partielles  dont  dépend  le  problème  de  la 
déformation  d'une  surface. 

721.  Pour  éclaircir  les  considérations  précédentes,  nous  allons 
étudier  quelques  applications  particulières. 

Étant  donnée  une  sur/ace  (S)  et  une  courbe  (r),  tracée  sur 
cette  sur/ace,  peut-on  déformer  la  surface  sans  déformer  la 
courbe? 

La  réponse  est  très  simple  :  la  déformation  est  impossible  si 
la  courbe  (r)  n'est  pas  une  asymptotique  ;  elle  est  possible  d'une 
inanité  de  manières  dans  le  cas  contraire.  C'est  là  une  remar- 
quable propriété  des  lignes  asymptotiques. 

Peut-on  déformer  la  surface  (S)  de  telle  manière  qu'une  de 
ses  courbes  (T)  devienne  une  asymptotique  de  la  surface  dé- 
formée? 

(')  Quand  nous  disons  que  le  problème  est  indéterminé,  nous  entendons  par 
là  que  les  coefficients  des  séries  par  lesquelles  la  surface  serait  définie  demeurent, 
es  partie,  arbitraires,  sans  que  la  convergence  de  ces  séries  soit  établie. 

An  reste,  dans  tous  les  cas  où  l'on  peut  effectuer  l'intégration,  on  reconnaît 
ae  l'indétermination  existe  réellement. 
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La  courbe  (D)  dans  laquelle  doit  se  transformer  (r)  sera  plei- 
nement déterminée  par  les  propositions  précédentes,  puisqu'on 
connaîtra,  en  chaque  point  de  (D),  la  courbure  absolue,  qui  sera 
égale  à  la  courbure  géodésique  de  (r)  au  point  correspondant,  et 
la  torsion,  qui  sera  égale  à  la  courbure  totale  de  la  surface  en  ce 
même  point  de  (T).  Ces  deux  quantités  seront,  par  suite,  des 
fonctions  données  de  Tare  *,  et  leur  détermination  permettra  de 
construire  la  courbe  (D).  Mais,  bien  que  Ton  connaisse  cette  courbe, 
le  problème  proposé  sera  indéterminé  :  il  y  aura  une  infinité  de 
déformations  de  (S)  pour  lesquelles  (r)  coïncidera  $vec  (D). 

Étant  donnée  une  courbe  (D)  et  une  développable  (A)  cir- 
conscrite à  (D),  est-il  possible  de  déformer  une  surface  (S) 
de  telle  manière  qu  'elle  vienne  passer  par  (D)  et  soit,  tangente 
à  (A)  en  tous  les  points  de  (D)? 

Ce  problème  est  tout  à  fait  différent  des  précédents;  car  on 
n'indique  nullement,  la  courbe  de  (S)  qui  doit  venir  coïncider 
avec(D).  On  peut  le  résoudre  de  la  manière  suivante. 

Supposons  d'abord  que  la  développable  (À)  ne  soit  pas  Ten^ 
veloppe  des  plans  oscillateurs  de  (D).  Si  le  problème  est  possible, 
(D)  ne  sera  pas  une  asvmptotique  de  la  surface  déformée.  Cher- 
chons la  courbe  (T)  de  (S)  qui  viendra  coïncider  avec  (D).  Soit 
M' le  point  de  (Y)  qui  viendra  en  un  point  quelconque  M  de  (D). 
Comme  on  commît,  au  point  M,  la  courbure  de  (D)  et  l'angle 
que  fait  le  plan  oscillateur  de  cette  courbe  avec  le  plan  tangent 
de  la  développable  (A),  qui  doit  devenir  le  plan  tangent  de  la 
surface  déformée,  on  connaîtra,  par  cela  même,  la  courbure  géodé- 
sique qu'aura  (D)  en  M  et  par  suite  (r)  en  M'.  Ainsi  la  courbure 

géodésique  —  pourra  être  exprimée  en  fonction  de  Tare.  Soit 

(3*)  ?*-*(*) 

la  relation  ainsi  obtenue.  On  en  déduit  aisément  une  équation 
du  troisième  ordre  à  laquelle  devra  satisfaire  la  courbe  cherchée 
(T).  Réciproquement,  d'après  ce  que  nous  avons  vu  plus  haut, 
toute  courbe  intégrale  de  cette  équation  fournira  une  solution  du 
problème  proposé. 

Si,  au  contraire,  la  développable  (A)  est  l'enveloppe  des  plans 
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k  osculateurs  de  (D),  le  problème  ne  sera  possible  que  sous  cer- 
taines conditions.  En  effet,  au  point  M  de  (D),  la  torsion  est 
connue,  c'est  une  certaine  fonction  de  Tare.  On  a 

D'autre  part,  si  le  problème  est  possible,  (D)  sera  évidemment 
une'asymptotique  de  la  surface  déformée,  et  Ton  aura  nécessaire- 
ment 

^-f  étant  la  courbure  totale  de  la  surface  au  point  M  de  (D)  ou, 

ce  qui  est  la  même  chose,  au  point  M!  de  (T).  On  devra  donc 
avoir 

(33)  RR'  =  -+«(')> 

et  cette  relation,  qui  conduit  à  une  équation  du  premier  ordre 
pour  la  courbe  (T)9  devra  avoir  au  moins  une  intégrale  particu- 
lière commune  avec  l'équation  (32).  On  va  voir  qu'il  résulte  delà 
une  condition  pour  la  courbe  (D). 

Différentions,  en  prenant  v  comme  variable  indépendante,  trois 
fois  l'équation  (33)  et  une  fois  l'équation  (32),  après  y  avoir  rem- 
placé la  courbure  géodésique  par  son  expression  en  fonction  des 
coordonnées  a,  v.  Nous  obtiendrons  ainsi  un  système  de  six  équa- 
tions dont  lés  premiers  membres  seront  des  fonctions  connues  de 

u'  **'  7Ty  ~J~î'  TA*  *  L'élimination  de  ces  cinq  quantités  conduira, 
en  général,  à  une  seule  relation  de  la  forme 

ou  encore 

(34)  ♦^^,T)_,a_,_j=0, 

p,  t,  s  désignant  le  rayon  de  courbure,  le  rayon  de  torsion  et 
l'arc  de  la  courbe  (D).  On  forme  ainsi  une  équation  différentielle 
à  laquelle  cette  courbe  devra  satisfaire.  En  d'autres  termes,  la  re- 
lation précédente  devra  être  vérifiée  par  toutes  les  asymptotiques 
des  surfaces  résultant  de  la  déformation  de  (S). 

Cette  équation  se  simplifie  d'ailleurs  dans  certains  cas  spéciaux. 
Sila  courbure  totale  de  la  surface  donnée  est  constante  et  égalée 
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5  9  on  devra  avoir  simplement 

t  =  a. 

Ainsi  la  courbe  (D)  devra  avoir  sa  torsion  constante. 

Supposons,  par  exemple,  que  l'on  prenne  pour  (D)  une  hélice 
tracée  sur  un  cylindre  de  révolution.  Les  courbes  de  la  surface  qui 
pourront  s'appliquer  sur  cette  hélice,  tout  en  devenant  des  lignes 
asymptotiques,  sont,  évidemment,  les  cercles  géodésiques  dont  la 
courbure  géodésique  est  égale  à  la  courbure  de  l'hélice  (*). 

722.  Puisque  les  asymptotiques  sont  les  caractéristiques  de 
l'équation  aux  dérivées  partielles  que  nous  étudions,  il  est  naturel 
d'introduire  la  considération  de  ces  lignes  et  de  chercher  quelles 
sont  les  équations  aux  dérivées  partielles  qui  les  déterminent,  lors- 
qu'on connaît  seulement  l'élément  linéaire  de  la  surface.  Nous 
allons  commencer  par  résoudre  le  problème  suivant  : 

L 'élément  linéaire  d'une  sur/ace  étant  donné  sous  la/orme 

ifc*  =  E  <tfu*-+-  aF du  dç  -+-  G  dv*, 

quelles  relations  doit-il  y  avoir  entre  E,  F,  G  pour  que  les 
lignes  coordonnées  soient  les  asymptotiques  de  l'une  des  sur- 
faces  résultant  de  la  déformation  de  la  proposée? 

Reportons-nous  à  l'équation  (5)  du  Tableau  I  [II,  p.  38a}.  En 
exprimant  que  les  coefficients  de  du1  et  de  dv%  sont  nuls  dans 
l'équation  différentielle  des  asymptotiques,  nous  aurons 

P*i  —  ?Ê  =  o,       Pi^i  —  ?iÊi-o; 

ces  deux  conditions  nous  permettent  de  poser 

p=\h       ?  =  H       Pi=&>       ?i  =  r«li- 

(')  En  terminant  ce  sujet,  nous  nous  empressons  de  signaler  le  Mémoire  sui- 
vant : 

Weingarten  (J.),  Ueber  die  Deformatioàen  einer  biegtamen  unausdehnbaren 
Floche  {Journal  de  Crelle,  t.  C,  p.  296;  1886), 

où  se  trouvent  étudiées,  par  des  méthodes  toutes  différentes,  les  questions  ana- 
logues à  celles  que  nous  venons  d'examiner. 

La  proposition  fondamentale  d'après  laquelle  les  asymptotiques  sont  les  carac- 
téristiques de  l'équation  aux  dérivées  partielles  en  x  a  été  déjà  donnée  dans 
notre  Court  de  1882;  les  autres  développements  donnés  dans  le  texte  remontent 
a  nos  Leçons  de  i885. 
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Portant  ces  valeurs  dans  les  deux  relations  de  la  troisième  ligne 
du  système  (A)  (même  Tableau),  nous  trouverons 

Si  donc  on  désigne,*  pour  abréger,  par  k  la  quantité 


(35) 

on  aura 

(36)  A=-|x=*, 

et  les  équations  (A)  entre  les  rotations  nous  donneront 

<w  da  v  *        * 

On  déduit  delà,  après  quelques  réductions  et  en  remplaçant  r 
et/*,  par  leurs  valeurs  tirées  des  équations  (A), 

^(eg-f.)  =  fP-e£, 

du  '  àv  du 

(38>  ^(E0-F.,-F*.-G?.        ' 

dv>  'du  dw 

Telles  sont  les  deux  équations  de  condition  cherchées. 

Nous  allons  les  écrire  de  manière  qu'elles  ne  contiennent  que 
des  invariants  des  paramètres  m  et  v  des  deux  familles  de  lignes 
asymptotiques.  Si  l'on  conserve  H  pour  représenter  y/EG  —  F*, 
on  a 


Aa=£,       M«.*/--m>       a«"  =  h[s(ïD~*(h)} 


jp,  -v*., -,--  — |j-tJ 


E^dAw_  F  dAa_   E  dG  _   F  àG  __  2EG  âU      aGFdH 

et  de  là  on  déduit,  par  un  calcul  facile, 

A(«%  Au)-2  A,«*A(a,  v;  -  fi-  -  -  ^  -. 
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D'autre  part,  on  a  aussi 

8(«,log*)  =  |j  -j^-,         6(a,  *0=g- 

Ces  relations  permettent  de  donner  à  la  seconde  équation  (38) 
la  forme  définitive 

(39)  A(p,  Ait)  — aA,aA(a,  p)  =  e(ie,  log*)e(u,  v)< 

qui  ne  contient  plus  que  des  invariants.  Par  raison  de  symétrie,  la 
première  des  équations  (38)  prendra  la  forme  analogue 

(40)  A(u,  Ao)  —  aAtyA(u,  v)  =  e(p,]og*)e(f,  u). 

Si  maintenant,  pour  revenir  à  nos  notations  habituelles,  nous 
désignons  par  u  et  v  des  coordonnées  curvilignes  quelconques  et 
par  a  et  P  les  paramètres  des  deux  familles  de  lignes  asymptoti- 
ques  de  la  surface,  nous  voyons  que  ces  paramètres  a  et  (3  devront 
satisfaire  aux  deux  équations  simultanées  du  second  ordre 

t  A(«,  Ap)-*A,pA(a,  P)  =  6(p,  log*)8(p,  «), 
j  A(p,  A«)-2AfaA(a,  p)  =  8(ot,  log*)e(VP). 

La  première  est  linéaire  par  rapport  aux  dérivées  de  a,  la  se- 
conde par  rapport  à  celles  de  (5.  En  éliminant,  soit  a,  soit  {î,  on 
sera  conduit  à  une  équation  du  troisième  ordre  à  laquelle  satisfera 
la  fonction  que  Ton  conserve.  Il  serait  facile  de  former  et  d'écrire, 
à  l'aide  des  invariants,  cette  équation  du  troisième  ordre;  mais 
nous  laisserons  ce  point  à  étudier  au  lecteur. < 

723.  Les  calculs  précédents  conduisent  à  plusieurs  conséquences 
sur  lesquelles  il  convient  d'insister. 

En  premier  lieu,  nous  voyons  que,  si  l'on  donne,  en  même 
temps  que  l'élément  linéaire  d'une  surface,  ses  lignes  asympto- 
tiques  des  deux  systèmes,  la  surface  est  pleinement  déterminée. 
En  effet,  si  Ton  prend  ces  deux  familles  d'asymptotiques  pour 
lignes  coordonnées,  les  calculs  du  n°  722  nous  montrent  que  Ton 
connaîtra,  pour  chaque  point  de  la  surface,  les  six  rotations.  La 
forme  de  la  surface  sera  donc  entièrement  connue  (n°  484). 
Comme  on  peut  prendre  un  double  signe  pour  la  valetfr  de  ky  on 
obtiendra  en  réalité  deux  surfaces,  symétriques  Tune  de  l'autre 
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Nous  pouvons  donc  énoncer  le  théorème  suivant,  établi  en  premier 
lieu  par  M.  O.  Bonnet  : 

Si  deux  sur/aces  sont  applicable,  l'une  sur  Vautre  de  telle 
manière  que  toutes  les  lignes  asymptotiques  de  Vune  corres- 
pondent aux  lignes  asymptotiques  de  l'autre,  tes  deux  surfaces 
sont  égales  ou  symétriques. 

Mais  on  peut  compléter  cette  proposition,  en  supposant  que 
Ton  connaisse  une  seule  famille  de  lignes  asymptotiques.  Par 
exemple,  dans  les  équations  (41)* on  connaîtra  a,  dont  l'expression 
sera  donnée  en  fonction  de  u  et  de  v.  Il  est  aisé  de  voir  que  Ton 
pourra  déterminer  (î. 

En  effet,  substituons  dams  la  seconde  des  équations  (4i)  la  valeur 
de  a;  elle  prend  la  forme 

au  <h> 

Par  suite,  si  M  et  N  ne  sont  pas  nuls  en  même  temps,  on  ob- 
tiendra la  seconde  famille  d'asymptotiques  en  intégrant  l'équation 

du  premier  ordre 

N  du  —  M  dv  =  o, 

où  M  et  N  ne  dépendent  que  de  l'élément  linéaire  et  de  l'expres- 
sion de  a.  Par  conséquent,  la  connaissance  d'une  des  familles 
de  lignes  asymptotiques  entraînera  celle  de  Vautre. 

Examinons  maintenant  le  cas  d'exception  où  M  et  N  seraient 
nuls  en  même  temps.  Alors  la  seconde  des  équations  (40  sera  vé- 
rifiée identiquement  quand  on  y  remplacera  a  par  son  expression 
donnée-,  en  d'autres  termes,  elle  aura  lieu  quelle  que  soit  la  fonc- 
tion (5.  En  particulier,  remplaçons-y  (3  par  a,  il  viendra 

(42)  A(a,  Aa)  —  aA1(«)A«  =  o. 

Or  cette  équation  exprime,  nous  l'avons  vu  (n°  676),  que  les 
courbes  de  paramètre  a  sont  des  géodésiques.  Comme  elles  sont 
déjà  des  asymptotiques,  elles  ne  peuvent  être  que  des  droites;  et 
notre  cas  d'exception  se  trouve  ainsi  défini  :  il  ne  peut  avoir  lieu 
que  pour  des  surfaces  réglées  et  pour  la  famille  d'asymptotiques 
constituée  parleurs  génératrice*  rectilignes.  En  résumé,  on  obtient 
le  résultat  suivant  : 
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Deux  surfaces  applicables  Vune  sur  Vautre  wnt  égales  ou 
symétriques  lorsque  les  lignes  asymptotiques  de  l'un  des  sys- 1 
tèmes  dans  une  des  surfaces  ont  pour  transformées  des  lignes 
asymptotiques  {formant  nécessairement  un  seul  système)  dans 
Vautre  surface,  à  moins  que  les  surfaces  ne  soient  réglées  et 
que  les  asymptotiques  qui  se  correspondent  ne  soient  les  géné- 
ratrices recti  lignes.  l 

Cette  proposition,  qui  est  due  à  M.  O.  Bonnet (  '  ),  résulte  immé- 
diatement de  ce  que  la  connaissance  d'une  des  familles  asympto- 
tiques entraîne  celle  de  l'autre.  Dans  le  Chapitre  suivant,  nous 
étudierons  d'une  manière  spéciale  la  propriété  qui  se  présente  ici 
pour  les  surfaces  gauches.  Nous  nous  contenterons,  pour  le  mo- 
ment, de  remarquer  que,  réciproquement,  si  la  surface  est  gauche 
et  si  'a  est  le  paramètre  des  génératrices  rectilignes,  la  seconde  des 
équations  (4i)  sera  vérifiée  identiquement  quand  on  y  remplacera 
P  par  une  fonction  quelconque.  En  effet,  cette  équation  est  vérifiée 
quand  on  y  remplace  (i  par  a  en  vertu  même  de  l'équation  (4^),  à 
laquelle  satisfait  le  paramètre  a;  elle  l'est  encore  quand  on  y  rem- 
place (1  par  le  paramètre  de  la  seconde  famille  de  lignes  asympto- 
tiques; comme  elle  peut  se  ramener  à  la  forme 

du  dv 

elle  ne  peut  admettre  deux  intégrales  distinctes  sans  se  réduire  à 
une  identité. 

724.  On  déduit  de  cette  remarque  une  démonstration  très 
simple  de  la  proposition  de  M.  Bonnet,  déjà  établie  au  Chapitre  II 
[p.  a39]. 

Si  deup  surfaces  gauches  (S,)  et  (S*)  sont  applicables  Vune 
sur  l'autre,  les  génératrices  rectilignes  se  correspondent  sur  les 
deux  surfaces,  à  moins  qu'elles  ne  soient,  Vune  et  Vautre, 
applicables  sur  une  surface  du  second  degré  (S)  de  telle  ma- 
nière que  les  génératrices  rectilignes  de  (S§)  et  de  (S2)  corres- 
pondent aux  deux  systèmes  différents  de  droites  de  (S). 

(•)  Journal  de  V École  Polytechtùque,  XLII*  CaUier,  p.  44. 
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En  effet,  supposons  les  deux  surfaces  rapportées  au  même 
système  de  coordonnées,  et  soient  a,  (3  les  paramètres  des  deux 
famiHes  de  génératrices  rectilignes  de  (S<)  et  de  (S2).  Dfaprès  la 
remarque  précédente,  (3  étant  le  paramètre  des  génératrices  rec- 
tilignes de  (S2),  l'équation 

A(a',  Ap)-aAfp  A(cr',  p)=*e(P,  log*)6(p,  «') 

sera  une  identité,  c'est-à-dire,  qu'elle  sera  vérifiée  quelle  que  soit 
la  fonction  a'.  Pour  la  même  raison,  l'équation 

A(3',  Aa)-aA1aA(P',a)  =  6(«,logA:)e(a,  p') 

aura  lieu  pour  toutes  les  fonctions  |3'.  Remplaçons,  dans  la  pre- 
mière, a'  par  a  et,  dans  la  seconde,  (3;  par  (3  :  nous  retrouverons 
les  deux  équations  (4*)-  Or  ces  équations  expriment  que  a  et  ^ 
sont  les  paramètres  des  asymptotiques  d'une  surface  admettant 
l'élément  linéaire  donné.  Il  y  a  donc  une  surface  (S)  applicable  sur 
les  deux  surfaces  réglées  et  admettant  pour  asymptotiques  les 
courbes  de  paramètres  a  et  [3.  Mais,  comme  toutes  ces  courbes 
correspondent  à  des  droites  de  (S<)  ou  de  (Sa),  elles  sont  géodé- 
siques  et,  par  conséquent,  ne  peuvent  devenir  asymptotiques  sans 
se  réduire  à  des  droites.  La  surface  (S)  est  "donc  doublement 
réglée  ;  et  ainsi  se  trouve  complètement  démontrée  la  proposition 
que  nous  avions  en  vue. 

725.  On  peut  introduire  d'une  manière  toute  différente  la  con- 
sidération des  lignes  asymptotiques. 

Soient  u  et  v  les  coordonnées  curvilignes  d'un  point  de  la  sur- 
face, a  et  (3  les  paramètres  des  deux  familles  d'asymptotiques.  Au 
lieu  de  chercher  les  expressions  de  a  et  de  (3  en  w  et  e,  proposons- 
nous  de  déterminer  u  et  t>,  considérées  comme  fonctions  des  deux 
paramètres  a  et  [3. 

Pour  cela,  nous  remarquerons  que,  si  l'on  conserve  toutes  les 
notations  du  Tableau  I  [H,  p.  382],  l'équation  différentielle  (4) 
des  lignes  asymptotiques  peut  être  remplacée  par  le  système  des 
deux  suivantes 

p  du  +px  dp  *=  X(Ç  du  -+-  Ci  dv), 


(43) 

1  q  du~*-qidv  =  \(r\du+-i\xd9)y 
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où  "k  désigne  une  inconnue  auxiliaire.  Si,  pour  la  déterminer,  on 

élimine  -r-  entre  les  deux  équations  précédentes,  on  est  conduit, 

en  tenant  compte  d'une  des  équations  du  Tableau  (A),  à  l'é- 
quation 

qui  nous  donne 

(44)  Xi=Rïps=*i'       A«=fc*. 

Ainsi  \  est  un  invariant  dont  on  connaît  la  valeur.  En  prenant 
successivement  les  deux  signes,  on  est  conduit  successivement  aux 
deux  systèmes 

Idu  dv  .  /„  du       „    dv  \ 

du  dv  .  /    du  dv  \    . 

Idu  dv  .  tpàu        „    dv  \ 

*;*"•**  — H*****)' 
du  <>p  .  /    dit  dv\ 

qui  permettront,  par  exemple,  de  calculer  />,  y,  p*>  Ci-  Ea  portant 
les  valeurs  obtenues  dans  le  système  (À),  on  aura  les  équations 
aux  dérivées  partielles  qui  4é  terminent  u  et  v,  considérées  comme 
fonctions  de  a  et  de  {3. 

Le  calcul  est  beaucoup  abrégé  si  Ton  écrit,  par  exemple,  la  pre- 
mière de  ces  relations  sous  la  forme,  qu'il  est  aisé  de  vérifier, 

à  l    du  àt>\        à  I    du  dv\  /du  dv\/    du  dv\ 

^V**-**)- *{?%+*%)  =    [9  di  ■*■**■&)('% +  r*d$) 

I    du  dv\/  du  d»\ 

wn  ,  du    ,         dp       dà    ,         dv  ,  . 

En  remplaçant/)^  4-jp,--,  pL~  .+.£,—»  . ..,  parleurs  valeurs 

déduites  des  formules  (45),  on  trouvera 

\t  à*u         -ii    *%v  dudufd\l      .      \        dvàv[d\\s      ^        \ 

/du  dv       du  dv\  /<&{       dX|,       .  ,       \ 


(46) 
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Cette  relation  peut  même  se  décomposer  en  deux  autres,  à  cause 
de  l'indétermination  des  translations  £,  7),  £i,  7ji  qui  sont  assu- 
jetties seulement  aux  trois  conditions 

En  annulant  successivement  l  et  Ç,  et  remplaçant  les  trois  autres 
translations  par  leurs  valeurs  déduites  des  équations  précédentes, 
on  obtiendra  ces  deux  équations  aux  dérivées  partielles 

-fip*ë5('-'-a-**»s-'S*'S) 

âv  dv  /   „dT      „dG      „àO\ 
„.  d*v        dp  dp  I  „.<MogA      nàG         adF      „âG\ 

\<Ja  dp       dp  <*»/\         du  du  dv  / 

duàu(  vàV  dE         dE\ 

+  dïd?{*Edu--Ed*--Fdli)  =  0- 

Elles  sont,  on  le  reconnaîtra  aisément,  nécessaires  et  suffisantes  ; 
de  sorte  qu'il  suffirait  de  les  intégrer  pour  obtenir  les  deux  familles 
d'asymptotiques,  par  suite  les  six  rotations  (n°  722)  et  la  surface 
elle-même. 

726.  Pour  indiquer  au  moins  une  application,  supposons  que 
l'élément  linéaire  soit  donné  par  la  formule 

(47)  dt%  =  du* -±- (au* -+- ibu +~  c)dv*^ 

où  a,  b}  c  désignent  des  constantes.  On  aura  ici 


E  =  i,        F  =  o,        G  =  au*  -+-  a  bu  H-  c,         k  = ^ . 

Les  deux  équations  en  u  et  v  deviendront 


(4«) 


/    â*u        <Hog<j  au  du       i  dO  àv  àv 
STcïp  &u~  5âdp  —  â5a5â^5p""0, 

d*v    _ 
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La  seconde  s'intègre  immédiatement  et  admet  deux  solutions 
distinctes 

v  =  <p(a),        y  =  ?(a)-e<KP), 

qui  peuvent  être  remplacées  par  les  suivantes 

ç  =  a,       i>  =  a-+-|i, 

sans  que  la  généralité  soit  diminuée. 

La  première  solution  v  =  a  fait  évidemment  connaître  les  sur- 
faces réglées  admettant  l'élément  linéaire  donné.  La  seconde, 

nous  conduit  pour  u  à  l'équation 

d*u        dlogG  du  du       i  dG  _ 
d*d§  du      da.dfi       2  du  ~~  1 

Prenons,  par  exemple, 

G  =  u; 
on  trouvera,  en  posant 

(49).  a  =  e», 

que  <o  doit  satisfaire  à  Péquation 

d*U)         1 

On  sait  intégrer  cette  équation  (');  mais  nous  ne  poursuivrons 
pas  ici  les  calculs,  que  nous  retrouverons  plus  loin  et  qui  con- 
duisent à  la  détermination  de  toutes  les  surfaces  applicables  sur 
les  développées  des  surfaces  minima. 


(')  Son  intégrale  est  déterminée  par  la  formule 

où  A  et  B  désignent  des  fonctions  arbitraires  de  a  et  de  p  respectivement.  Elle 
a  été  donnée,  en  premier  lieu,  par  M.  Liouville,  qui  Ta  déduite  de  la  remarque 
suivante  :  l'équation  aux  dérivées  partielles  (5o)  exprime  que  la  surface  dont 
l'élément  linéaire  a  pour  expression 

a  sa  courbure  constante  et  égale  à  1. 
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Si  la  constante  a  n'est  pas  nulle,  on  pourra  ramener  G  à  4a 
forme 


(5i) 

G  =  a*-4-6* 

et,  en  posant 

(5a) 

u  =  b  tang  — 

on  reconnaîtra  que  10  doit  satisfaire  à  l'équation 


(53) 


(tecJ? 


La  valeur  (5i)  de  G  convient  à  l'alysséide  et  à  l'hélicoïde  mini- 
mum (nos  66  et  68).  C'est  donc  de  l'intégration  de  l'équation 
précédente  que  dépend  la  détermination  des  surfaces  non  réglées 
qui  sont  applicables  sur  ces  surfaces.  Nous  retrouverons  plus  loin 
ce  résultat. 
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CHAPITRE  VI. 

DÉFORMATION    DES    SURFACES    GAUCHES. 

Élément  linéaire  des  surfaces  gauches.  —  Surfaces  dont  les  génératrices  vont 
rencontrer  le  cercle  de  l'infini.  —  Surfaces  qui  admettent  un  plan  directeur 
langent  au  cercle  de  l'infini.  —  Détermination  complète  de  toutes  les  surfaces 
gauches  admettant  un  élément  linéaire  donné.  —  Différents  problèmes  re- 
latifs a  ces  surfaces.  —  Autre  méthode  fondée  sur  remploi  des  formules  de 
M.  Codazxi.  —  Questions  diverses  relatives  aux  lignes  asymptotiques  et  aux 
ligoes  de  courbure.  —  Propriétés  de  la  ligne  de  striction.  —  Surfaces  réglées 
applicables  sur  les  surfaces  de  révolution.  —  11  y  a,  dans  ce  cas,  une  relation 
linéaire  entre  les  deux  courbures  de  la  ligne  de  striction. 


727.  Dans  le  Chapitre  précédent,  nous  avons  été  conduits,  par 
la  discussion  de  différentes  propositions,  à  considérer  d'une  ma- 
nière spéciale  le  cas  où  une  surface  réglée  se  déforme  sans  que 
ses  génératrices  cessent  d'être  rectilignes.  Cette  déformation  par- 
ticulière des  surfaces  réglées,  dont  l'étude  vient  se  présenter  ici, 
mérite  que  nous  nous  y  arrêtions  assez  longuement  et  que  nous 
signalions  les  résultats  intéressants  obtenus  sur  ce  sujet  par  diffé- 
rents géomètres. 

Étant  donnée  une  surface  réglée  (R),  traçons  Sur  cette  surface 
une  courbe  (C)  assujettie  à  Tunique  condition  de  rencontrer 
toutes  les  génératrices  rectilignes.  Par  un  point  M  de  la  surface, 
on  peut  mener  la  génératrice  rectiligne;  elle  ira  couper  la  courbe 
(C)  en  un  point  M'.  Soient  v  une  variable  propre  à  déterminer  la 
position  de  M'  sur  la  courbe  (C)  et  u  une.  quantité  égale  ou  pro- 
portionnelle à  la  longueur  de  M'M  ou  de  sa  projection  sur  un 
plan  quelconque.  Les  variables  aeU  définiront  la  position  de  M 
sur  la  surface  et,  si  x,^,  z  désignent  les  coordonnées  rectangu- 
laires de  ce  point,  on  pourra  écrire 

(i)  x  =  ai.u  -+•  6|,       ^  =  atK-t-6i,        **=Oja-+-£j, 

a<,  a*>  as;  64,  £s,  b%  désignant  des  fonctions  quelconques  de  v. 
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Posons 

IA  =    a\*  -4-  *',*  -h   a',1,         D  =  at b\  -+-  a%b\  -+-  atb'%> 
B  =  a|*|H-a'tt't-i-a't6'9,        E=   a|   +   aj   +   a}. 
C=  b\*  +  b'*  -+-  *;«, 

On  trouvera 

(3)  A»  =  E  du*+  (E'-+-aD)</arfp  -+-  (  A  a« -h  aBii-+-C)<fr*. 

Cette  formule  va  nous  permettra  d'indiquer  la  classification  des 
surfaces  réglées,  tant  imaginaires  que  réelles.  ' 

Si  Ton  a  d'abord 

E  =  a}  -+- a  j -+- aj  =  o, 

toutes  les  génératrices  rectilignes  vont  rencontrer  le  cercle  de 
l'infini;  elles  forment  une  des  familles  de  longueur  nulle  de  la 
surface.  Cette  première  classe  de  surfaces  réglées,  toutes  imagi- 
naires si  Ton  excepte  la  sphère,  comprend  comme  un  genre  spé- 
cial les  développables  définies  au  n°  116  [I,  p.  i48,  note]. 

Si  nous  écartons  ces  surfaces  exceptionnelles,  nous  pourrons 
supposer  que  u  est  la  longueur  MM',  prise  avec  son  signe,  et  que 
Ton  a 

(4)  af -+-aî-+-a5  =  t. 

La  formule  (3)  se  simplifie  alors  et  devient 

(5)  ^=rfa,+  îDrfa^  +  (Att«+2BM  +  C)rfi'î. 

Nous  avons  déjà  remarqué  au  n°  67  que  Ton  peut,  par  une 
simple  quadrature  et  en  remplaçant  u  par  u' —  I  Ddv,  faire  dis- 
paraître le  terme  en  du! dv  et  déterminer  ainsi  les  trajectoires 
orthogonales  des  génératrices.  Nous  pourrons  donc,  dans  la  suite, 
supposer  D  égal  à  zéro;  mais,  pour  rendre  les  applications  plus 
commodes,  nous  n'introduirons  pas  cette  hypothèse  d'une  ma- 
nière générale. 

Si  la  surface  est  réelle  ainsi  que  ses  génératrices,  la  fonction  A, 
somme  de  trois  carrés,  n'est  pas  nulle;  mais  on  reconnaît  aisé- 
ment qu'elle  le  devient  pour  les  surfaces  qui  ont  un  plan  .directeur* 
tangent  au  cercle  de  l'infini,  et  pour  celles-là  seulement.  Dans  ce 
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cas,  l'élément  linéaire  est  réductible  à  la  forme 

Une  seule  des  surfaces  correspondantes  est  réelle  :  c'est  le  pa- 
raboloïde  de  révolution.  Si  Ton  prend  l'équation  de  cette  surface 
sous  la  forme 

x*+y*  =  2pz9 
et  si  l'on  pose 

x-t-iy  =  (u+*-  -+- pw\ et¥~x , 

x—  ijr  =z  a/**-'"-*-1, 
P 

ud  calcul  facile  donne,  pour  l'élément  linéaire,  l'expression 

ds* -=  du1  •+-  2p( u  -+-  ipv)  dv*, 
déjà  signalée  au  n?  602. 

728.  Si  l'on  écarte  les  deux  séries  de  surfaces  exceptionnelles 
que  nous  venons  de  signaler  et  pour  lesquelles  il  n'y  a  ni  ligne 
de  striction  ni  point  central  sur  chaque  génératrice,  l'élément 
linéaire  pourra  toujours  être  réduit  algébriquement  à  la  forme  (5), 
dans  laquelle  À  sera  différent  de  zéro.  Nous  bornant  à  cette  hypo- 
thèse spéciale,  qui  convient  d'ailleurs  à  toutes  les  surfaces  dont 
les  génératrices. sont  réelles,  nous  allons  montrer  en  premier  lieu 
qu'il  existe  une  infinité  de  surfaces  gauches  admettant  cet  élément 
linéaire  que  Ton  supposera  donné  a  priori.  Au  reste,  la  méthode 
très  élémentaire  que  nous  allons  suivre  s'appliquerait  presque 
sans  modification  aux  deux  cas  spéciaux  que  nous  laissons  de 
côté(«). 

Joignons  l'équation  (4)  aux  quatre  premières  équations  (a)  : 
nous  formerons  ainsi  un  système  de  cinq  équations  où  les  fonctions 


(')  Le  premier  auteur  qdi  ait  étudié  la  question  dont  nous  nous  occupons  ici 
est  Mimdino.  Voir,  en  particulier,  le  Mémoire  Ueber  die  Biegung  gewiuer 
Flàchen,  inséré  en  i838  au  tome  XVIII  du  Journal  de  C relit.  Depuis,  MM.  Bonnet, 
Bour,  Beltrami  et  d'autres  géomètres  ont  repris  cette  étude  dans  des  Mémoires 
que  nous  citerons  plus  loin. 
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À,  B,  C,  D  seront  connues,  mais  où  figureront  six  fonctions  incon- 
nues ai,  aa,  a,;  bif  6a,  b%.  On  peut  prendre  arbitrairement  une 
de  ces  fonctions;  et Ton  reconnaît  ainsi  immédiatement  qu'il  y  a 
une  infinité  de  surfaces  gauches  admettant  Vilement  linéaire 
donné  (5). 

Les  fonctions  a4,  aS)  a»,  prises  isolément,  doivent  satisfaire  aux 
deux  équations 

a}  -4-aJ  -+-af  =i, 


(6)  (  a^n-a^H-a^^A, 

dont  la  résolution  n'offre  aucune  difficulté.  On  prendra,  par 
exemple,  a2=/(ai);  la  première  équation  donnera  a%  en  fonc- 
tion de  ai  et  la  seconde  déterminera  aK  en  fonction  de  v  par  une 
quadrature. 

a0  as,  at  sont  les  cosinus  directeurs  de  la  génératrice  recti- 
ligne  ;  on  peut  les  regarder  comme  les  coordonnées  rectangulaires 
d'un  point  situé  sur  la  sphère  de  rayon  i .  La  résolution  des  équa- 
tions précédentes  équivaut  donc  au  problème  suivant  : 

Déterminer  une  courbe  sphérique  dont  V arc  soit  une  fonc- 
tion donnée  de  v. 

Il  est  clair  que  cette  courbe  peut  être  tracée  arbitrairement  sur 
la  sphère.  En  d'autres  termes,  le  cône  directeur  de  la  surface 
n'est  jusqu'ici  assujetti  à  aucune  condition. 

Considérons  donc  aK ,  a%)  a%  comme  connus.  Alors  les  trois 
équations  non  employées 

Iax  b\  -\-  atb't  -+-  a% b'%  =  Df 
4*'ft  +  4»'t.i-a',»'t»B, 
b*  +  V*  -+-■*;»  -C 

feront  connaître  btJ  biy  b%.  On  les  résoudra  comme  il  suit. 

Prenons  comme  inconnue  auxiliaire  le  déterminant  fonctionnel 


(8)  H  = 


«i     a,     a, 

*m'  *m'  *m* 

ai  at  a% 

b\     b\     b'% 
si  nous  Télevons  au  carré,  nous  trouverons,  en  tenant  compte 
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des  équations  (6)  et  (7), 


(9)  H«  = 


1  o  D 
o  A  B 
D    B     C 


=  AC  — B«—  AD», 


ce  qui  donnera  la  valeur  de  H.  Alors  l'équation  (8)  pourra  être 
jointe  aux  deux  premières  du  système  (7)  et,  en  résolvant  ces 
équations  du  premier  degré,  on  trouvera 

B  H 

1  g  II 

<io)  /  6's  =  Do,-+-  £«'*-*-  ^(«s«'i  —  «i*'j)« 

B  H 

b\  =  D a3 -+-  ^  a',  -h  j  (aj a't  —  at a',  ), 

de  sorte  que  6(9  62,  b9  s'obtiendront  par  de  simples  quadratures. 
Les  formules  précédentes  appellent  plusieurs  remarques. 

729.  D'abord  il  résulte  des  propositions  établies  au  Chapitre 
précédent  qu'en  laissant  de  côté  le  cas  spécial,  dont  l'examen 
n'offre  d'ailleurs  aucune  difficulté,  où  l'élément  linéaire  convien- 
drait à  une  surface  du  second  degré,  les  formules  (10)  donnent 

|  bien  toutes  les  sur/aces  réglées  admettant  Vêlement  linéaire 

1  donné. 

En  second  Lieu,  le  cône  directeur  de  la  surface  pourra  être 
choisi  arbitrairement.  En  effet,  soient  donnés  aKy  a%,  a2  en  fonc- 
tion d'une  variable  4,  satisfaisant  à  la  première  équation  (6).  La 
seconde  nous  donnera  une  équation  de  la  forme 

U(t)  dt  z=  A  dvf 

qui  fera  connaître  t  par  une  quadrature.  Il  y  aura  une  infinité  de 
solutions  distinctes,  à  moins  que  le  cône  directeur  ne  soit  de  révo- 
■  lution  ou  ne  se  réduise  à  un  plan. 

Quelques  considérations  géométriques  expliqueront  assez  bien 
le  résultat  précédent.  Traçons  sur  une  surface  réglée  (R)  des  gé- 
nératrices rectilignes  infiniment  voisines  (rf«),  (d2),  (rf*),  •••; 
•considérons  comme  rigides  les  parties  de  la  surface  comprises 
entre  les  génératrices  consécutives  (rf/_i  ),  (rf/),  mais  en  admettant 
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que,  des  deux  parties  séparées  par  une  génératrice  (<//),  Tune 
puisse  tourner,  tout  d'une  pièce,  autour  de  (rf,)  comme  charnière 
sans  entraîner  l'autre.  Soit,  d'autre  part,  (C)  un  cône  donné  et 
soit  (81  )  une  de  ses  génératrices,  choisie  arbitrairement.  Par  un 
mouvement  d'ensemble  de  la  surface  gauche,  amenons  (dt  ),  à  être 
parallèle  à  (8,).  Faisons  ensuite  tourner  toute  la  partie  de  la  sur- 
face située  du  même  côté  que  (rfa)  par  rapport  à  (</<),  jusqu'à  ce 
que  (d2)  devienne  parallèle  à  une  des  génératrices  du  cône  (C), 
et  soit  (82)  cette  génératrice.  Recommençant  de  même  pour (rfa), 
on  pourra,  en  faisant  tourner  toute  la  partie  de  la  surface  qui  est 
du  côté  de  (rf|),  amener  cette  droite  (d9)  à  devenir  parallèle  à 
une  génératrice  (8,)  de  (C);  et  ainsi  de  suite.  La  nouvelle  forme 
ainsi  obtenue  de  la  surface  gauche  dépendra,  en  général,  du  choix 
de  la  génératrice  initiale  (84)  qui  n'est  assujetti  à  aucune  con- 
dition. 

730.  Les  formules  (10)  prêtent  encore  à  une  remarque  très 
intéressante,  qui  a  été  signalée  rapidement  par  M.  Beltrami  ('), 
mais  sur  laquelle  il  convient  d'insister.  Elles  contiennent  une 
quantité  H  dont  le  carré  seul  est  défini  par  l'équation  (9)  et  qui, 
par  suite,  peut  être  prise  avec  un  double  signe. 

//  existe  donc  toujours  deux  sur/aces  réglées  applicables 
l'une  sur  l'autre  et  dans  lesquelles  les  génératrices  correspon- 
dantes sont  parallèles  et  de  même  sens. 

Considérons,  par  exemple,  l'hyperboloïde  de  révolution  défini 
par  l'équation 

On  peut  prendre  ici 

a       A  ' 

(12)  \  -  =  -  sinp  —  cosw.         (a  =  Ja*  -+-  c*) 

z  —  u 

(')  Beltrami  (E.)»  Sulla  Jlessione  délie  superficie  rigate  {Annali  di  Mate- 
niatica  pura  ed  applicata,  pubblicati  da  B.  Tortolini,  t.  VU,  p.  io5;  i865). 


X 

a 

= 

U 

COSP  H r 

c* 

sinpf 

y 

a 

= 

U 

Â 

sinp  - 

a*  — 

c* 
c* 

COSP, 

M 

= 

c 
Â 

a-t-a 
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On  trouvera 

ds*  =  du*-*-  2--dudv  -{-  —  (u*-h  AJ)  <fr*. 

On  a  donc  ici 

a*  a* 

D  =  --,         A  =  — ,         B  =  o,         C  =  o; 

et,  par  suite,  la  surface  qui  est  applicable  sur  l'hyperboloïde  avec 
parallélisme  des  génératrices  sera  définie  par  les  formules 


(i3) 


C'est  une  surface  hélicoïde  dans  laquelle  une  hélice  correspond 
au  cercle  de  gorge  de  l'hyperboloïde. 

Après  cette  application  particulière,  revenons  à  la  proposition 
générale  et  proposons-nous  de  rechercher  si  les  deux  surfaces 
dans  lesquelles  les  génératrices  correspondantes  sont  parallèles 
peuvent  se  déduire  Tune  de  l'autre  par  une  déformation  con- 
tinue. Pour  répondre  à  cette  question,  il  est  nécessaire  de  rap- 
peler quelques  propriétés  élémentaires  des  surfaces  gauches. 

Remarquons  d'abord  que,  d'après  la  seconde  des  formules  (6), 
^Âdv  sera  l'angle  des  deux  génératrices  infiniment  voisines  de 
paramètres  v  et  v  -+-  dv. 

D'après  cela,  supposons  que,  dans  l'expression  (5)  de  ds2,  on 
laisse  v  et  dv  constants,  mais  que  l'on  fasse  varier  u  et  du)  on 
aura  la  distance  de  deux  points  infiniment  voisins,  pris  respecti- 
vement sur  les  génératrices  de  paramètres  v  et  v-\-  dv.  Or  cette 
distance  devient  Ja  plus  petite  possible  lorsqu'on  a 

d u,  =■■  —  D  dv,        u  =  —  -r  ; 

H 
et  elle  est  égale  alors  à  —dv.  Donc,  si  l'on  désigne  par  $dv  la 

/A 

plus  cburte  distance  des  deux  génératrices  (v)  et  (v  -+-  dv),  on  a 
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De  pins,  le  pied  de  cette  plus  courte  distance,  ou  le  point  cen- 
tral, correspond  à  la  valeur  de  u  définie  par  l'équation 

(,5)  '  «  =  -?• 

Et  enfin,  d'après  une  propriété  connue  des  surfaces 'gauches  ('), 
le  paramètre  de  distribution,  qui  est  égal  k$dv  divisé  par  l'angle 
des  génératrices  infiniment  voisines,  aura  pour  valeur 

Il  y  a  lieu  ici  de  faire  une  remarque  essentielle. 

731.  Si  l'élément  linéaire  seul  est  donné,  l'expression  de  w 
contient  un  radical  et,  par  Suite,  le  signe  de  mue  peut  être  déter- 
miné. Mais  il  n'en  est  plus  de  même  lorsque  la  surface  est  définie 
par  des  équations  de  la  forme  (i).  Alors,  en  remplaçant  H  et  A  par 


(»)  Pour  plus  de  clarté,  nous  allons  rapporter  ici  la  démonstration  bien  connue 

qui  donne  l'élément  linéaire  et  les  propriétés  élémentaires  des* surfaces  gauches. 

Soient  {fi g.  fi  )  AA  ,  BB'  deux  génératrices  infiniment  voisines  dont  les  para- 

Pîg.  73. 


mètres  seront  v  et  v  -h  dp.  Si  AB  est  la  plus  courter  distance  de  ces  deux  géné- 
ratrices, la  valeur  principale  de  AB  sera 

AB  =  A  dv, 

P  étant  une  certaine  fonction  de  v.  Menons  par  A  une  parallèle  AC  a  BB'et,  par 
le  point  M  de  BB',  menons  MP,  perpendiculaire  a  AC,  et-MQ,  perpendiculaire 
à  AA1.  Le  triangle  MPQ  étant  rectangle,  nous  ayons 

(a)  PQ  =  MPtang<p,        MQ»=  MP»+  PQ«, 

9  désignant  l'angle  <JMP.  D'autre  part,  le  triangle  APQ  rectangle  eu  Q  nous 
donne,  en  négligeant  les  infiniment  petits  d'ordre  supérieur 

PQ  =  AQ  cte, 
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leurs  valeurs  dans  l'équation  (16),  on  trouve 

a{     at     a% 


±.1 
a',1  -4-  a'f  -+-  a',« 


a,     a,     a, 


b\     b\     b\ 

de  sorte  que  le  signe  du  second  membre  reste  à  déterminer.  Pour 
cela,  conformément  à  une  méthode  bien  connue,  plaçons-nous 
dans  une  hypothèse  particulière  et  supposons  que  la  génératrice 
considérée  vienne  coïncider  avec  l'axe  des  z.  On  aura  alors 

ai  —  at  —  °>        &%  =  1  »        ^i ==  b%  =  63  =  o. 

Le  plan  tangent  à  la  surface  gauche,  en  un  point  de  Taxe  des  z, 
aura  pour  équation 

Y       a'tz  +  6; 

Si  Ton  veut  que  l'origine  soit  le  point  central  et  le  plan  des  xz 
le  plan  central,  il  faudra  que  Ton  ait 

b't  =  o,        a\  rt  o, 


cfo  étant  l'angle  des  deux  génératrices  AA'  et  BB'.  Si  l'on  désigne  par  u  et  a  les 
distances  de  Q  et  de  À  au  point  où  une  trajectoire  orthogonale  fixe  coupe  AA', 
on  a 

AQ  =  u  —  <x, 

et,  par  suite,  tes  formules  (a)  nous  donnent 

(b)  tang<?  =        Tj      g)         MQ»=  p«dv»-i- (a  — a)»c/a». 

Or  MQ  peut  être  regardé  comme  étant  égal  à  Tare,  compris  entre  AA'  et  BB',  de 
la  trajectoire  des  génératrices  passant  en  M.  On  aura  donc  pour  l'élément  li- 
néaire la  formule 

ds*  =  du'  -h  T  p*  -+-  (  u  -  a  )>  gï  1  dvi 

et,  si  l'on  a  choisi  v  de  telle  manière  que  da  soit  égal  à  ds>, 

(c)  df  =  *«*■-*-[£•  H-  (ri-a)']^. 

D'autre  part,  9  est  évidemment  l'angle  que  fait  le  plan  tangent  en  M  avec  le 
plan  tangent  en  B  au  point  central;  et,  par  suite,  la  première  des  équations  (o) 
nous  donne  le  théorème  de  M.  Chastes,  exprimé  par  la  formule 

u  —  a  3  dv 

{d)  tang<p=— —  ,         ou        0=£57' 

Ce  sont  les  résultais  que  nous  rappelons  dans  le  texte.  Nous  emploierons  plus 
loin  la  formule  (c),  où  l'on  connaU  la  signification  géométrique  de  tous  les  termes. 


i 
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équations  auxquelles  ou  peut  joindre  la  suivante 

a',  =  o, 

obtenue  en  diffé rendant  la  relation  identique  entre  les  trois  co- 
sinus. D'après  cela,  l'équation  du  plan  tangent  deviendra 

°\ 
et  le  paramètre  de  distribution  sera 

at 

En  comparant  à  la  valeur  générale  de  m,  on  voit  qu'il  faut 

prendre 

ai    oj     a% 


07) 


t'f  +  a? 


«i     at    a, 
b\     b'x     b\ 


Il  suit  de  cette  détermination  précise  du  signe  de  w  (*)  que  les 
deux  surfaces  gauches  signalées  plus  haut,  qui  sont  applicables 
l'une  sur  l'autre  avec  parallélisme  des  génératrices  homologues, 
par  cela  seul  qu'elles  correspondent  à  des  valeurs  de  H  égales  et 
de  signes  contraires,  ont  leurs  paramètres  de  distribution  égaux 
et  de  signes  contraires  pour  deux  génératrices  homologues.  Or  il 
est  clair  que,  si  l'on  déforme,  d'une  manière  continue,  une  surface 
réglée,  on  ne  change  pas  le  signe  du  paramètre  de  distribution. 
Ainsi,  quoique  les  deux  surfaces  soient  applicables  l'une  sur  l'autre, 
on  ne  peut,  en  général,  passer  de  Tune  à  l'autre  par  une  défor- 
mation continue.  C'est  là  le  fait  que  nous  voulions  mettre  hors  de 
doute. 

Ajoutons  cette  propriété  :  Quand  deux  points  correspondants 
décrivent  sur  les  deux  surfaces  des  génératrices  parallèles,  les  plans 
tangents  tournent  toujours  du  même  angle,  mais  dans  des  sens 


(»)  Il  est  très  facile  de  comprendre  pourquoi  le  paramètre  de  distribution  a 
un  signe.  Fixons  un  sens  sur  une  génératrice  recti ligne;  quand  le  point  se  .dépla- 
cera dans  ce  sens,  le  plan  tangent  tournera  autour  de  la  droite  dans  le  sens  des 
rotations  positives  ou  dans  le  sens  opposé.  Dans  le  premier  cas,  le  paramétre  de 
distribution  est  positif,  il  est  négatif  dans  le  second.  Le  signe  ainsi  établi  ne 
dépend  pas  du  sens  que  Ton  a  fixé  sur  la  génératrice. 
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opposés.  Ib  sont  parallèles  pour  les  points  centraux  et  pour  les 
points  à  l'infini. 

732.  Les  formules  que  nous  avons  données  permettent  de  ré- 
soudre ou  d'aborder  quelques  questions  intéressantes  que  nous 
allons  indiquer  rapidement. 

Peut-on  déformer  une  surface  réglée  de  telle  manière  que 
Vune.de  ses  courbes  devienne  plane? 

Nous  pouvons  évidemment  supposer  que  cette  courbe  corres- 
ponde à  l'hypothèse  u  =  o.  Admettons,  d'autre  part,  que  le  plan 
dans  lequel  elle  sera  située  ait  été  choisi  pour  plan  des  yz.  On 
devra  avoir 

b\  -  o, 
c  est-à-dire  ' 

ADai-t-  Ba'|  -+-H(aia's  —  ata\)  =  o. 
Mais,  d'après  les  équations  (6),  on  peut  écrire 


ota',—  <h<*'t=  /(«*  H-  aj )(<*',«  -+• a?)  —  (atat -h ata't)* 
=  /(A-ai»)(i-aï)-aîa?. 


L'équation  du  problème  devient  donc 


(18)  ADa, -f-  Ba',  =  HVA(i  —  a})  —  a't* 

et  ne  contient  plus  que  l'inconnue  a<  ;  as  et  a%  se  détermineront 
ensuite  par  U  première  équation  (6)  jointe  à  la  suivante 

<,9)  a\  +  a\      ~ T=T] ' 

qui  donnera  —  par  une  quadrature.  Tout  se  ramène  donc  (  '  )  à 

l'intégration  de  l'équation  différentielle. 

On  peut  intégrer  dans  le  cas  où  la  courbe  donnée  est  une  tra- 
jectoire orthogonale  des  génératrices;  car  alors  on  a  D  =  o,  et 


(*)  Biltrami  (E.),  Mémoire  cité  plus  haut,  p.  119. 
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l'équation  peut  s'écrire 

(ao)  '        =    ,  • 

Une  simple  quadrature  fera  connaître  a{  (f  ). 

733.  Peut-on  déformer  une  surface  réglée  de  telle  manière 
qu'une  de  ses  lignes  devienne  droite? 

Cette  ligne  devra,  évidemment,  être  géodésique;  il  faut  donc 
trouver  une  condition  correspondante. 

Admettons  toujours  que  la  ligne  donnée  corresponde  à  l'hypo- 
thèse u  =  o  et  prenons  pour  axe  des  z  la  droite  dans  laquelle  elle 
se  transformera.  On  devra  avoir  cette  fois 

b\  =  b\  ^  o, 
et,  par  suite,  les  équations  (7)  nous  donneront 

a%b\  =  D,        a\  b't  =  B,        £',*  =  C. 
Op  en  déduit 

et  de  là  résulte  la  condition  annoncée 

Connaissant  at%  on  aura  a«  et  a2  par  les  deux  équations 

a]  -4-  a\  =s  1  —  a|,        ai*  -4-  a',*  =  A  —  a',1, 
qui  se  résolvent,  on  le  reconnaît  aisément,  par  une  quadrature;  car 

(*.)  Dans  le  cas  général,  l'équation  appartient  au  type  suivant 

My  +  *Nyy'+Py=i, 

où  M,  N,  P  sont  des  fonctions  de  x.  On  peut  la  ramener  à  Tune  des  formes  sui- 
vantes 

y+y$  =  9(*), 

y  =  a  -+•  by  -h  cy*  +  dy, 
a,  *,  c,  <f  étant  des  fonctions  de  x. 
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on  en  déduit 


aya\-ata\  _  |/A(i  -a})  —  a} 
K    }  aj-f-aj      ~  i-a| 

Ce  problème  a  été  aussi  l'objet  des  recherches  dé  M.  Beltrami, 
ainsi  que  le  suivant,  qui  peut  toujours  être  résolu  par  des  qua- 
dratures et  dont  nous  nous  contenterons  de  donner  l'énoncé  : 

Peut-on  déformer  la  surface  de  manière  à  transformer  une 
de  ses  courbes  en  une  courbe  d f  ombre  relative  à  des  rayons 
parallèles? 

734.  On  peut  encore  étudier  la  déformation  des  surfaces  gauches 
en  employant,  sans  aucune  modification,  la  méthode  générale  qui 
a  été  développée  au  Livre  V  [II,  p.  347  et  suivantes].  Pour  obtenir 
des  ^résultats  plus  nets,  nous  prendrons  maintenant  l'élément 
linéaire  sous  la  forme 

(21)  df*^du*-r-[(u  —  «)*-+-  p*]«fr*. 

Alors  l'angle  o>  que  fait  une  courbe  tracée  sur  la  surface  avec  la 
génératrice  rectiligne  sera  défini  par  les  formules  du  Tableau  IV 
[II,  p.  385], 

(a3)  ds costa  =  duf        ds  sintu  =  /(u—  a)1-»-  p*  dv. 

Si  Ton  introduit  encore  l'angle  çp  que  fait  le  plan  tangent  au 
point  considéré  avec  le  plan  tangent  au  point  central  de  la  gêné* 
ratrice  qui  passe  en  ce  point,  on  aura,  comme  on  sait, 

-M)  UHT-^,        -T-fo,^; 

de  sorte  que  l'on  pourra  écrire 


(aS) 


du  8rfe 

-^-,         4ina>  =s — *- — -r» 
ds  cos?a* 


Si  l'on  exprime  maintenant  que  les  courbes  de  paramètre  e  sont 
des  droites,  c'est-à-dire  qu'elles  sont  des  asymptotiques,  on  trouve, 
en  se  reportant  au  Tableau  indiqué, 


D.'-III. 
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Les  équations  (À)  de  ce  Tableau  donnent  alors 

qt  cos?  -4-  p/>  =  o,  r  =  o,  rf  =  sin ç, 

^       <*Pi  agi  i       , 

On  déduit  de  là 

q*  =  cos*<p. 

Suivant  le  signe  que  l'on  prendra  pour  y«,  on  aura  une  surface 
ou  sa  symétrique.  Choisissons  la  valeur 

?,  =  -cos<p, 

qui  nous  conduira  sans  difficulte.au  système  suivant 

à*        •       • 
^=5a  =  5         ?'  ?  =  0»  r=o, 


/>i  =  -£  -H  V,  ?t  =  —  cos<p,        rt  =  sin  ç, 


où  V  désigne  une  fonction  de  t>.  Les  rotations  étant  connues,  la 
surface,  nous  le  savons,  est  pleinement  déterminée  de  forme; 
mais,  pour  l'obtenir,  nous  devrons  intégrer  les  systèmes  linéaires 
que  nous  avons  étudiés  au  Livre  I  et  qui  définissent  les  cosinus 
directeurs  des  axes  du  trièdre  (T).  Ils  deviennent  ici 

iàa  I  àa       ,    . 

du  1  àv  T  T' 

èb  <*p  ,  ox      ]  àb  /à*      .A 

àu=càu'  (a8)     J5?  -«(jjJ+Vj-a»* 
s— »2»  (»—- «-»(8*T)- 

Le  premier  s'intègre  sans  difficulté  et  nous  donne 
a  =  Vt,        6  =  VjCOBf-4-  Vj$in<p,        c  =  —  V,  sin<p  h- Vj  cos<p, 

V|,  Vj,  Va  étant  des  fonctions  de  v.  En  substituant  les  valeurs  de 
a,  by  c  dans  le  second  système,  on  trouve  les  équations  suivantes 

(a9)  v;  =  vt,     v;=w„     v;=^vvf-vt, 

qui  feront  connaître  V,,  Va,  V|.  On  en  déduit 

v  —  v'         v  —      ^f*"  M 
va— vi»        vf  = y — 
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et  V|  sera  déterminé  par  l'équation 

Y1  -4-  Y*  -t-  v1  —  i 

qui  donne    v  / 

(3o)  Xî  +  Y?  +  <yt^*=i. 

Comme  V  est  arbitraire,  on  pourra  prendre  arbitrairement  V<, 
et  l'équation  précédente  donnera  V;  puis,  comme  on  aura  une 
solution  particulière  des  systèmes  (27)  et  (28),  la  solution  géné- 
rale sera  donnée  par  une  quadrature. 

Avant  d'entreprendre  l'étude  de  la  surface,  donnons  la  signifi- 
cation géométrique  de  cette  fonction  V  qui  figure  dans  l'expres- 
sion de /?<.  Soit  M  un  point  de  la  surface;  menons  par  un  point 
fixe  O  des  droites  parallèles  aux  axes  du  trièdre  (T)  relatif  au 
point  M;  nous  formerons  un  trièdre  (T4)  dont  l'axe  des  x  sera 
parallèle  à  la  génératrice  qui  passe  en  M.  Le  lieu  de  cet  axe  sera 
donc  lç  cône  directeur  de  la  surface  gauche.  Si  M  s'éloigne  à 
l'infini  sur  la  génératrice,  le  plan  des  xy  du  trièdre  (T«)  deviendra 

le  plan  tangent  au  cône  directeur.  On  a  alors  cp  =—  et  les  rotations 

du  trièdre  (Tf),  égales  à  celles  du  trièdre  (T),  deviennent 

p,=rV,        ?i  =  o,        r,  =  i. 

Donc  les  projections  sur  les  axes  du  trièdre  (T,)  du  déplace- 
ment d'un  point  pris  à  la  distance  1  sur  Taxe  des  z  seront  (n°  3) 

o,    —  Vrf«>,    o. 

On  voit  donc  que  V  dv  est  l'angle  formé  par  deux  plans  tan- 
gents consécutifs  du  cône  directeur  ou,  ce  qui  est  la  même  chose, 
V  est  la  courbure  géodésique  (relative  à  la  sphère)  de  la  section 
du  cône  directeur  par  la  sphère  concentrique  de  rayon  1  (').  Ge 
point  étant  établi,  nous  pouvons  étudier  les  applications. 

738.  Le  Tableau  H  [II,  p.  383]  nous  donne,  pour  une,  courbe 


(  *  )  V  est  la  cotfrhure  géodésique  de  la  seclion  du  cône  directeur  par  la  sphère 
de  rayon  1;  v  est  Tare  de  cette  courbe;  comme  V  est  une  fonction  arbitraire  de  v, 
on  voit  que  le  cône  directeur  pourra  être  choisi  arbitrairement.  L'hypothèse 
V  =  const.  correspond  au  cas  où  le  cône  directeur  est  de  révolution.  H  se  réduit 
a  un  plan  pour  V  =  0. 
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tracée  sur  la  surface,  les  formules  suivantes  : 

(3i)  jiDm— =  dfo>-i-sin<p<fr, 

(3a)  cosw  —  =  (<fy.-t-  V  <fc>)  sino)  -h  cos?  çosta  dv, 

(33)  <4v  =  cosç  sincotifr  —  (<fy-H  Vrf*>)coscu. 

Il  résulte  de  là  que  l'équation  des  lignes  asymptotiques  sera 

(34)  (<*?-+-  VrfvJsinw-4-cosf  cos<udfo  =  o 
ou,  en  remplaçant  ç  et  o>  par  leurs  valeurs, 

(35)  a^^«p'^pa'-p'u  +  V[(i*-«)«^p*]  =  o. 

C'est  une  équation  de  Ricbati.  Nous  pouvons  donc  énoncer  le 
théorème  suivant,  dû  à  M.  Paul  Serret  (*)  : 

Le  rapport  an  harmonique  des  points  où  quatre  asymptoti- 
ques coupent  une  même  génératrice  rectiligne  demeure  con- 
stant quand  la  génératrice  varie. 

Et  nous  voyons  de  plus  que,  si  l'on  connaît  une  seule  asympto- 
tique,  on  pourra  déterminer  loutes  les  autres  par  de  simples  qua- 
dratures. 

En  particulier,  si  V  =^  o,  le  cône  directeur  se  réduit  à  un  plan, 
une  des  asymptotiques  est  rejetée  à  l'infini  et  l'équation  (35)  de- 
vient linéaire. 

Signalons  une  autre  conséquence  énoncée  par  M.  Beltrami  et 
M.  O.  Bonnet.  On  peut  toujours  disposer  de  V  de  telle  manière 
que  l'équation  (35)  admette  une  solution  donnée  u  =  f  (?)•  Donc: 

On  peut  toujours  déformer  une  surface  gauche  de  telle  ma- 
nière qu'une  ligne  donnée  devienne  asymptotique. 

Mais  la  détermination  de  la  surface  exige  alors  l'intégration  d'une 
équation  de  Riccati,  celle  dont  dépendent  les  cosinus  directeurs 
des  axes  du  trièdre  (T). 

En  particulier,  si  la  ligne  donnée  était  géodésique,  elle  deviendra 
rectiligne  ;  nous  retrouvons  ainsi  un  résultat  donné  plus  haut 
(n«733). 

(')  Paul  Sirabt,  Théorie  nouvelle  géométrique  et  mécanique  des  courbe»  à 
double  courbure,  p.  i65  cl  suiv.;  1860. 
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Si  la  courbe  est  une  trajectoire  orthogonale  des  génératrices, 
on  obtient  évidemment  le  théorème  suivant  : 

Il  existe  toujours  une  déformation  de  la  surface  gauche 
telle  que  ses  génératrices  rectilignes  deviennent  les  normales 
principales  d'une  de  leurs  trajectoires  orthogonales,  choisie 
arbitrairement. 

Bout,  qui  a  établi  ce  théorème,  a  montré  de  plus  que  les  géné- 
ratrices pourront  devenir  à  la  fois  les  normales  principales  de 
deux  courbes  si  a  et  p  satisfont  à  la  condition 

(36)  («-^^(P-n)!^!, 

où  m,  n,  p  sont  trois  constantes. 

736.  Passons  maintenant  aux  Kgi  es  de  courbure.  Elles  sont 
déterminées  ici  par  le  système  suivait  (Tableau  IV) 

Idu  —  Rcos?  dp  =  o, 
P  <*>  -  R  cos<p(<*p -h  V  4>)  =  o, 

où'R.  est  le  rayon  dé  courbure  principal.  Éliminant  R,  on  a  l'é- 
quation différentielle  des  lignes  de  courbure 

(38)  du(<&i  +  \d9)  —  $dt>*=o. 

Éliminant  au  contraire  -j->  on  obtient  l'équation  aux  rayons  de 
courbure  principaux 

(39)  Ricos*?-+-Rpcos?(v  + |5)  —  p«  =  o. 
On  trouve  ainsi 

ce  qui  montre  que,  si  Ton  se  déplace  sur  une  génératrice,  RR'  est 
minimum  pour  le  point  central. 

Considérons  d'abord  l'équation  différentielle  (  38)  et  remplaçons- 
y  <p  par  sa  valeur.  Elle  deviendra 

tfi)    pdu(du—da)  -(«*-«)  rfurfp -+-[(«  —  «)«-+- p«](V«fucfr-P<fr»)  =  o. 
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On  pourra  donc  toujours  déterminer  V  de  telle  manière  qu'elle 
admette  une  solution  particulière  donnée  u=  <p(t>),  pourvu  toute- 
fois que  <f(v)  ne  soit  pas  constante.  Ainsi  : 

On  peut  toujours  déformer  une  sur/ace  gauche  de  telle  ma- 
nière qui  une  courbe  tracée  sur  la  surface  devienne  ligne  de 
courbure,  à  moins  que  cette  courbe  ne  se  réduise  à  une  généra- 
trice rectiligne  ou  à  une  trajectoire  orthogonale  des  généra- 
trices rectilignes. 

Proposons-nous  encore  de  rechercher  si  une  des  deux  familles 
de  lignes  de  courbure  peut  être  formée  par  des  courbes,  équidis- 
tantes,  c'est-à-dire  telles  que  deux  d'entre  elles  interceptera  le 
même  segment  sur  toutes  les  génératrices.  L'équation  d'une  telle 
famille  de  courbes  est  évidemment 

u  =/(*,) +C, 

G  désignant  la  constante  arbitraire.  En  substituant  la  valeur  pré- 
cédente de  u  dans  l'équation  (4i)et  exprimant  que  les  coefficients 
des  diverses  puissances  de  G  sont  nuls,  nous  trouvons 

/'V-§  =  o,        ?'=o,       /'=*'. 

Et  de  là  nous  déduisons 

/(*)  =  «,        P'=o,        V*'-P  =  o. 

Ges  relations  expriment  que  la  ligne  de  striction  u  =  a  est  une 
ligne  de  courbure  et  que  le  paramètre  de  distribution  (1  est  con- 
stant. IL  faut  de  plus  que  a  soit  variable,  c'est-à-dire  que  la  ligne 
de  striction  ne  coupe  pas  les  génératrices  à  angle  droit.  Ainsi  : 

Les  seules  surfaces  réglées  pour  lesquelles  une  des  deux  fa- 
milles  de  lignes  de  courbure  soit  composée  de  courbes  équidis- 
tantes  les  unes  des  autres  sont  celles  dont  le  paramètre  de  dis- 
tribution est  constant  et  dont  la  ligne  de  striction  est  une  ligne 
de  courbure (*). 


(')  Voir  sur  ce  sujet  une  Note  de  M.  Lkmkuvre,  Sur  les  lignes  de  courbure 
et  tes  lignes  asymptotiques  des  sur/aces  (Comptes  rendus,  t.  CV1,  p.  i83;  1888). 

Dans  l'Ouvrage  que  nous  avons  cité  [  p.  3o8],  M.  Paul  Serret  avait  déjà  obtenu 
les  mêmes  surfaces  (p.  i56  et  suiv. )  en  cherchant  si  les  lignes  de  courbure  de 
Tune  des  familles  peuvent  être  équidislantcs  de  la  ligne  de  striction. 
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Eti  supprimant  le  facteur  du  —  dû  qui  se  présente  alors  dans 
l'équation  (40)  on  tr0UVl*  que  les  lignes  de  courbure  de  la  seconde 
famille  sont  définies  par  l'équation  de  Hiccali 

(4-i)  #  %  du  *-[(«  —  a)*-r-}l5]<A>  =  o, 

ce  qui  montre  qu'elles  divisent  homographiqueraent  les  différentes 
génératrices. 

737.  Pour  terminer  cette  étude  rapide,  nous  allons  indiquer 
quelques  propriétés  élégantes  de  la  ligne  de  striction.  On  a,  pour 
cette  ligne, 

(43)  m  —  a,         sin<p  ^=  o. 

Si  l'on  "se  reporte  à  la  formule  (3i),  on  voit  que  la  ligne  de 
striction  est  aussi  caractérisée  par  l'équation 

(44)  sinw  —  =  dm. 

P 

Si  donc  on  se  rappelle  la  signification  géométrique  de  to  et  de 
ro,  on  obtient  la  proposition  suivante,  due  à  M.  O.  Bonnet  (  ')  : 

Une  ligne  tracée  sur  une  surface  réglée  peut  être,  soit  une 
géodésique,  soit  une  trajectoire  des  génératrices  sous  un  angle 
constant,  soit  la  ligne  de  striction.  Si  deux  quelconques  de  ces 
propriétés  lui  appartiennent,  il  en  est  de  même  de  la  troi- 
sième (2). 

Par  exemple,  si  la  ligne  de  striction  est  une  géodésique,  elle 
coupe  nécessairement  les  génératrices  sous  un  angle  constant,  et 
vice  versa. 

Les  surfaces  dont  la  ligne  de  striction  a  les  propriétés  que  nous 
venons  de  signaler  peuvent  être  aisément  définies.  Comme  on  a, 


(•)  0.  Bonnet,  Mémoire  sur  la  tlieorie  générale  des  surfaces  (Journal  de 
l'École  Polytechnique,  XXXII-  Cahier,  p.  70;  18^8). 

(')  Cette  proposition  est  susceptible  d'extension.  Considérons  sur  Une  surface 
une  famille  quelconque  de  géodésiques  et  appelons  ligne  de  striction  le  lieu  des 
points-  où  chaque  géodésique  est  le  plus  rapprochée  un  le  plus  éloignée  de  la  géo- 
désique infiniment  voisine.  Le  théorème  énonce  dans  le  texte  s'applique  à  celle 
ligne  de  striction  ;  il  faut  excepter  toutefois  le  cas  où  les  géodésiques  auraient  une 
enveloppe  et  où  la  ligne  de  striction  se  réduirait  à  celle  enveloppe. 
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pour  ht  ligne  de  striction, 

«'  P 

v^Tp1  •«'*+-  P1 

on  voit  que  a  et  (î  seront  liés  par  la  relation 

(45)  p  =  a'tangto, 
où  (i>  est  un  angle  constant, 

738.  Si  nous  supposons  de  plus  que  le  paramètre  (3  soit  con- 
stant, nous  retrouverons  les  surfaces  très  intéressantes  rencontrées 
déjà  au  n°  692. 

Remarquons  d'abord  que  deux  de  ces  surfaces  qui  correspondent 
aux  mêmes  valeurs  de  £  et  de  to  sont  applicables  Tune  sur  l'autre. 
En  effet,  on  déduit  de  l'équation  (45),  en  intégrant, 

(46)  a  =  ppcotcu  +  p0, 

pê  désignant  une  constante  ;  mais  on  peut  faire  disparaître  cette 
constante  en  choisissant  convenablement  la  trajectoire  orthogonale 
pour  laquelle  on  a  u  =  o  ;  de  telle  sorte  que  l'élément  linéaire  est 
défini  par  l'équation 

(47)  ds*=  c/a*-+-  [(u  —  p? cotti>)*-+-  p*]  rfe», 

qui  ne  contient  d'autres  constantes  que  u>  et  (î.  Notre  propositipn 
se  trouve  ainsi  démontrée. 

Ce  point  une  fois  établi,  supposons  d'abord  que  la  ligne  de 
striction  soit  trajectoire  orthogonale  des  génératrices.  On  aura 

tù  =  -  ,  et  l'on  retrouvera  la  forme  de  l'élément  linéaire  qui  con- 
vient à  l'hélicoïde  gauche  à  plan  directeur  et  à  l'alysséide  (n°  68). 
Ainsi  : 

Toutes  les  sur/aces  gauches  dont  la  ligne  de  striction  coupe 
les  génératrices  à  angle  droit  et  pour  lesquelles  le  paramètre 
de  distribution  des  génératrices  est  constant  sont  applicables 
sur  une  a  lys  séide. 

Examinons  maintenant  le  cas  où  u>  est  différent  de  -•  Parmi  les 

surfaces  correspondantes  se  trouvent  évidemment  l'hyperboloïde 
de  révolution  à  une  nappe  et  les  hélicoïdes  gauches  différents  de 
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celui  qui  est  applicable  sur  l'aljsséide.  Cela  résulte  immédiate- 
ment de  ce  que  ces  surfaces  peuvent  prendre  un  déplacement 
continu  dans  lequel  elles  ne  cessent  pas  de  coïncider  avec  elles- 
mêmes.  D'autre  part,  à  toute  valeur  de  co  différente  de  -  et  à  une 

valeur  quelconque  de  p,  correspond  toujours  un  hvperboloïde  dé- 
terminé. En  effet,  si  a  est  Taxe  réel  et  b  Taxe  imaginaire  d'un  hy- 
perboloïde, l'angle  <o  et  le  paramètre  de  distribution  (î  ont  pour 

valeurs 

à 
w  =  arc  tang  -,  p  =  6. 

Donc,  d'après  la  remarque  faite  plus  haut, 

Toutes  les  sur/aces  réglées  pour  lesquelles  le  paramètre  de 
distribution  est  constant,  et  dont  la  ligne  de  striction  coupe  les 
génératrices  sous  un  angle  constant  mais  non  droit,  sont  ap- 
plicables sur  V  hyperboloïde  de  révolution  à  une  nappe. 

11  en  est  ainsi,  en  particulier,  de  tousses  hélicoïdes  gauches  qui 
ne  coupent  pas  leur  ligne  de  striction  à  angle  droit,  c'est-à-dire 
qui  ne  sont  pas  engendrés  par  les  binormales  d'une  hélice. 

739.  Une  curieuse  propriété  signalée  par  Laguerre  peut  être  ici 
rapidement  établie  (  '  ). 

Les  formules  générales  (3a)  et  (33),  où  l'on  fera  w=  p,.f==  o, 
nous  donnent  ici,  pour  la  courbure  et  la  torsion  de  la  ligne  de 
striction,  les  valeurs  suivantes  : 

/  /o\        *       Vsin^co-f-sinwcostu            i        sîn*o>  —  V si q cocos w 
(48)       -  = p ,        -  =  -, jj 

Ces  valeurs  ne  contiennent  d'autre  variable  que  V.  Si  on  l'éli- 
mine, on  trouve  que  p  et  t  satisfont  à  l'équation  (*) 

. ,   v  costo       sincu       sinco 

p  T  P 

(*)  Laguerre  (E.),  Sur  une  propriété  de  l' hyperboloïde  de  révolution 
{Bulletin  des  Sciences  mathématiques  et  astronomiques,  t.  II,, p.  279;  1871). 

(*)  D'une  manière  générale,  lorsqu'on  déforme  une  surface  gauche,  on  a  tou- 
jours, pour  une  courbe  quelconque,  la  relation 


0030  /i       dxo\  cos'9  sii 

cosw h  sinu>( -7-1=  sinw  — ^  —  ■*-=: 

*  \x       dsj  p  J 


|/^R» 
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Supposons  d'abord  o>  =  -  •  Nous  obtenons  ce  théorème  : 

Toutes  les  surfaces  réglées  qui  résultent  de  la  déformation 
de  la  surface  de  vis  à  filet  carré  ont  pour  ligne  de  striction 
une  courbe  à  torsion  constante,  trajectoire  orthogonale  des 
génératrices  rectilignes. 

Supposons  maintenant  t*>  ==.  -  •  La  proposition  correspondante 
sera  : 

Si  l'on  déforme  un  hyperboloïde  de  révolution  à  Une  nappe, 
le  cercle  de  gorge  se  transforme  en  une  courbe  de  M.  Ber- 
trand (')  {c'est-à-dire  pour  laquelle  il  y  aura  une  relation  li- 
néaire entre  la  courbure  et  la  torsion). 

La  proposition  réciproque  a  été  énoncée  par  M.  Bioche  (*)  : 

Si  l'on  a  une  courbe  de  M.  Bertrand,  on  obtiendra  une  sur- 
face applicable  sur  un  hyperboloïde  de  révolution  en  menant 
par  ses  différents  points  des  parallèles  aux  binormales  de  la 
courbe  qui  admet  les  mêmes  normales  principales. 

i 
740.  Il  ne  nous  reste  plus,  pour  terminer  ce  Chapitré,  qu'à  in- 
diquer rapidement  la  solution  d'une  question  qui  a  été  l'objet  des 
éludes  simultanées  de  MM.  Beltrami  et  Dini  (*). 

Quelles  sont  les  surfaces  réglées  pour  lesquelles  les  rayons 
de  courbure  principaux  sont  fonctions  lfun  de  l'autre? 

Si  nous  nous  reportons  à  l'équation  qui  donne  les  rayons  de 
courbure  principaux  et  si  nous  posons,  pour  abréger, 


(')   Voir  au  sujet  de  ces  courbes  le  Livre  I,  Chap.  I. 

(')  Biocni  (Cu.)i  Sur  certaines  sur/aces  réglées  {Comptes  rendus,  t.  CVI, 
l>.  K?g;  1888). 

(')  Beltrami  (E.  ),  Risoluzione  di  un  problema  relativo  alla  teoria  délit 
superficie  gobbe  (Annales  de  Tortolini,  t.  VII,  p.  rSo/,  i865). 

Dini  (U.),  Suite,  superficie  gobbe  nelle  quali  uno  dei  due  raggidi  curvaturc 
principale  è  una  funsione  detlf  altro  (m£mc  Hecuell  et  même  tome,  p.  *>5). 
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nous  trouvons 

Icosf  /         <fcp\       Vcos?       ct'cos*Y       fi'sin.f  cos*© 
*--fvv+*^-p pi p-r—1' 
*  _  C0?*T  / 

L'élimination  de  cp.  nous  conduit  à  la  relation 

(52)  ik^w-nWïi-pfyl^Ji, 

qui  a  lieu  en  tous  les  points  d'une  même  génératrice  et  qui  doit 
être  indépendante  de  v  s'il  y  a  effectivement  une  relation  entre  les 
rayons  de  courbure,  c'est-à-dire  entre  h  et  A*.  Or,  si  l'on  développe 
h  suivant  les  puissanoes  de  \/k}  on  trouve  que  les  premiers  coeffi- 
cients sont 

•P'     ?  '    4*    *' 

Comme  Hs  doivent  être  constants,  nous  voyons  qu'il  en  est  de 
même  de  ai,  (3,  V.  La  relation  ($?)  devient  alors 

(53)  À/p  =  (V -«'*)/£. 

Comme  a'  et  p  sont  des  constantes,  les  surfaces  obtenues  appar- 
tiennent à  la  classe  de  celles  que  nous  avons  étudiées  au  numéro 
précédent.  De  plus,  V  étant  aussi  constante,  il  résulte  des  for- 
mules (48)  que  la  ligne  de  striction  aura  ses  deux  courbures 
invariables  et  sera,  par  suite,  une  hélice  tracée  sur  un  cylindre  cir- 
culaire droit.  Les  surfaces  obtenues  sont  donc  les  hélicoïdes  et 
Fhyperboloïde  réglé  de  révolution. 

C'est  le  résultat  obtenu  par  MM.  Beltraroi  et  Dioi.  Mais,  il  faut 
le  remarquer,  nous  avons  laissé  de  côté  les  surfaces  développables 
et,  aussi,  ces  surfaces  réglées  imaginaires  qui  ont  été  écartées  au 
début  de  ce  Chapitre.  H  y  a,  par  exemple  T  une  infinité  de  surfaces 
gauches  à  courbure  totale  constante  qui  résultent  de  la  déforma- 
tion de  la  sphère,  considérée  comme  surface  réglée;  elles  ont  été 
signalées  par  M.  J.-A.  Serret,  dans  un  article  inséré  en  1848  au 
Journal  de  Liouville  (t.  XIII,  p.  36 1)  sous  le  titré  suivant  :  Note 
sur  une  équation  aux  dérivées  partielles. 
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CHAPITRE  VIL 

LES   THtOtfcMES    DE   M.    WEIHGÂ1TEH. 

Rappel  des  formules  relatives  au  système  de  coordonnées  formé  par  les  lignes 
de  courbure.  —  Relations  entre  les  rayons  de  courbure  et  la  représentation 
spfcérique.  —  Premier  théorème  de  M.  Weingarten  :  pour  déterminer  une  sur- 
fiïce  dont  les  rayons  de  courbure  sont  liés  par  une  relation,  il  faut  ramener  à 
a  ne  certaine  forme  l'élément  linéaire  de  la  sphère.  —  Applications  :  surfaces 
canaux;  surfaces  minîma.  —  Nouvelle  classe  de  surfaces  découverte  par 
M.  Weingarten*  —  Intégration  d'une  équation  aux  dérivées  partielles.  —  Se- 
cond théorème  de  M.  Weingarten.  —  Propositions  générales  relatives  à  la  dé- 
veloppée d'une  surface.  —  Les  deux  nappes  de  la  développée  d'une  surface  W, 
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741.  Nous  avons  vu  [11,  p.  37a  ou  Tableau  V]  que,  si  une 
surface  est  rapportée  à  ses  lignes  de  courbure,  les  formules  de 
M.  Codazzi  deviennent  d'une  extrême  simplicité. 

L'élément  linéaire  étant  pris  sous  la  forme 

(1)  cfc«=  A«rfa*-+-C*<fr*, 

et  les  axes  des  x  et  des  y  du  trièdre  (T)  coïncidant  avec  les  tan- 
gentes aux  lignes  coordonnées,  on  a 

(a)  />  =  fl,  =  o, 

et  les  formules  fondamentales  se  réduisent  aux  suivantes 

i_  à& i_dg  _  1  àC  _      1  dpt 

r  ~      C  oV  "~  pi  àv'         r*  ~"  A  au  q  du  ' 

On  a  vu  que,  si  R  et  R'  désignent  les  rayons  de  courbure  princi- 
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pauxqui  correspondent  respectivement  aux  arcs  AduelCdv,  on  a 

(4)  R  =  --,         R'--. 

Ces  expressions  permettent  de  substituer  R,  R/  à  A  et  à  C  dans 
les  relations  (3).  On  obtient  ainsi  les  équations 

(*         lg(R'_R),  ™=-±p{K-R), 

qui  peuvent  remplacer  le  système  (3).  Si  l'on  se  rappelle  que 
l'élément  linéaire  de  la  représentation  sphérique  est  donné  par  la 
formule  [II,  p.  37a] 

(6>  do*  =  q*  du*+-p\  cfr», 

on  reconnaît  immédiatement  que  le  système  (5)  contient  toutes  les 
relations  qui  existent  entre  cette  représentation  sphérique  et  les 
rayons  de  courbure.  La  dernière  équation  est  évidemment  vérifiée 
pour  tout  système  de  courbes  orthogonales  tracé  sûr  la  sphère  de 
rayon  1;  elle  exprime,  en  effet,  que  la  courbure  totale  delà  sur- 
face est  égale  i  1 . 

742.  Les  formules  précédentes  peuvent  être  utilement  employées 
dan}  un  grand  nombre  d'applications.  En  particulier,  elles  vont 
nous  permettre  d'étudier  avec  M.  Weingarten  les  surfaces  dont 
les  rayons  de  courbure  sont  liés  par  une  équation  donnée  a  priori. 
Ces  surfaces  satisfont  à  une  équation  aux  dérivées  partielles  du 
second  ordre  qui  n'avait  encore  été  intégrée  que  dans  des  cas  très 
spéciaux  (surfaces  canaux;  surfaces  minima).  Les  propositions 
que  M.  Weingarten  a  fait  connaître  successivement  sur  ce  beau 
sujet  ont  fait  de  son  étude  un  des  chapitres  les  plus  attrayants  de 
la  Géométrie.  Comme  elles  se  relient  à  la  théorie  de  la  déforma- 
tion des  surfaces,  le  moment  est  venu  de  les  exposer  avec  tous 
les  développements  nécessaires. 

Si  l'on  considère  R'  comme  une  fonction  de  R,  les  deux  pre- 
mières équations  (5)  peuvent  être  intégrées  et  nous  donnent 
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U  désignant  une  fonction  de  u  et  V  nne  fonction  de  p.  Mais,  si 
l'on  se  reporte  à  la  formule  (6)  qui  définit  la  représentation 
sphérique,  on  voit  qu'en  choisissant  convenablement  les  para- 
mètres des  lignes  de  courbure,  il  sera  permis  de  remplacer  U  et  V 
par  l'unité.  Ainsi  Ton  pourra  prendre 

(7)  9-eJ*^*,       ^.«i^-1. 

Pour  la  simplicité  des  applications,  il  convient  de  se  débarrasser 
des  quadratures  qui  figurent  dans  ces  formules.  On  y  parvient 
aisément  en  posant 

(«)  *  =  ?(*).        R'«  ?(*>-*©•(*), 

A*  étant  une  variable  auxiliaire.  Alors  on  trouvera 

et  les  formules  (4^  feront  ensuite  connaître  les  valeurs  suivantes 

de  A  et  de  C< 

Lorsqu'on  se  donnera  a  priori  h  relation  entre  R  et  R\  les  va- 
riables k  et  <f{k)  seront  déterminées  par  les  formates 

,       q(*)=R. 

Ou  pourra  donner  telle  valeur  que  Ton  voudra  à  la  constante 
iuUmluite  par  la  première  quadrature. 

U  itMe  encore  à  exprimer  que  la  dernière  des  relations  (5)  est 
voVUieo.  Eu  v  substituant  les  valeurs  de  q  et  de  piy  on  obtient 
lY^uuùou  aux  dérivées  partielles 

M  '  Ou  \?  *    au  '  ^  ^  \*>  dv)       k^'~  °' 

dvul  Imu^v^Uon  fera  connaître  À*  en  fonction  de  u  et  de  p.  Mais 

«  ouuuc  vcltc  viptulion  exprime  simplement,  d'après  une  remarque 

utu   ;>lu\  Kava,  i|ue  l'élément  linéaire  défini  par  la  formule  (G), 

^     *  vlnc  par  la  suivante 
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est  celai  d'une  sphère  de  rayon  i ,  nous  sommés  conduits  au  pré* 
mier  théorème  d*>M.  Weingarten  (*  )  : 

La  recherche  des  surfaces  pour  lesquelles  les  rayons  de  cour- 
bure principaux  sont  fonctions  Vunde  lfautre(nous  les  appel- 
lerons dans  la  suite  des  surfaces  W)  revient  à  celle  des  systèmes 
sphériques  orthogonaux  pour  lesquels  Vêlement  linéaire  de  la 
sphère  prend  la  forme 

ou,  ce  qui  est  la  même  chose, 

do*  =  a  rfu'-t-  <J*(«)  dv*. 

La  réciproque  est  évidemment  vraie. 

Toutes  les  fois  que  l'élément  linéaire  de  la  sphère  est  ra- 
mené à  la  forme  (ia),  <p(Ar)  sera  déterminée  à  Une  constante 
près,  et,  par  suite,  les  formules  (8)  ou  (10)  feront  connaître 
une  famille  de  surfaces  parallèles  dont  la  représentation  sphé- 
rique  sera  définie  par  la  formule  (12)  et  dont  chacune  sera  une 
surface  W. 

Toutefois,  il  y  a  ici  deux  cas  bien  distincts  à  considérer. 

Si  le  système  orthogonal  tracé  sur  la  sphère  est  entièrement 
connu,  c'est-à-dire  si  Ton  a  les  expressions  des  cosinus  directeurs 
cy  d,  <f  de  la  normale  à  la  surface  cherchée  en  fonction  de  u  et 
ç9  les  formules  d'Olinde  Rodrigue*  (n°  141)  nous  donneront  les 
coordonnées  du  point  correspondant  de  la  surface  parles  quadra- 
tures suivantes  : 

(.3)  ],-'-/(*£* +R.£*). 


(•)  Wbinqartbn  (J.),  Ueber  die  Oberflàchen  fiir  welcke  einer  der  beiden 
Hauptkriimmungshalbmesser  eine  Function  des  andere*  Ut  {Journal  de 
Crelle,  t.  LXII,  p.  160;  1861). 
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Mais,  si  les  expressions  de  p<  et  de  q  sont  seules  connues,  la 
détermination  de  c,  df  <f  exigera  encore  l'intégration  d'une 
équation  de  Riccati  (n°484  ) . 

743.  Le  point  essentiel  et  le  plus  difficile  est,  on  le  voit,  de 
ramener  à  la  forme  (12)  l'élément  linéaire  de  la  sphère.  Le  pro- 
blème auquel  nous  sommes  ainsi  conduits  a  déjà  été  étudié  d'une 
manière  générale  au  n°  578.  Il  se  ramène  en  définitive  à  l'intégra- 
tion de  l'équation  (11). 

Commençons  par  un  cas  très  particulier  où  la  solution  s'offre 
immédiatement.  On  sait  que  l'on  peut  mettre  l'élément  linéaire 
de  la  sphère  sous  la  forme 

ds*  ==  dv* -h  g*  du*  y 

en  prenant  pour  les  lignes  u  =  cronst.  une  famille  quelconque  <le 
géodésiqnes,  c'est-à-dire  de  grands  cercles.  On  aura  ici 

ce  qui  donne,  a  désignant  une  constante, 

?(*)  =  * -h  a,         g=ly 
R  =  i-  h- a,        R'=a. 

L'un  des  rayons  de  courbure  étant  constant,  on  obtient  une 
surface  canal.  Les  formules  générales  nous  donnent  ensuite 

A  =  —  1  —  agy        C  =  i. 

Comme  nous  savons  (n°  599)  que  g  est  de  la  forme 

g  =  U  cosu  •+•  Ut  sin •>, 

on  voit  que  nous  avons  tous  les  éléments  nécessaires  pour  étudier 
la  surface. 

744.  Une  application  plus  importante  se  rapporte  aux  surfaces 
mini  ma.  Nous  savons  mettre,  de  toutes  les  manières  possibles, 


\ 
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l'élément  linéaire  de  la  sphère  sous  la  forme 

04)  ds*=\*(du*+dv*), 

qui  correspond  aux  systèmes  isothermes.  On  aura  ici 


x'=ïï  =  ?W     doù     *'<*>-*• 


En  négligeant  une  constante  dont  l'introduction  donnerait  seu- 
lement les  surfaces  parallèles  &  celle  que  nous  allons  obtenir, 
on  peut  prendre 

?(*)  =    j. 

Il  vient  alors 

R*=-,  q=y  A«-~, 

k*  i  k 

La  relation  entre  les  rayons  de  courbure, 

R-+-R'=o, 

caractérise  les  surfaces  minima.  On  retrouve  en  même  temps 
deux  de  leurs  propriétés  les  plus  importantes,  puisqu'on  reconnaît 
que  les  lignes  de  courbure  forment  un  système  isotherme  et  qu'il 
eu  est  de  même  de  leur  représentation  sur  la  sphère.  Les  formules 
(i3)  nous  permettraient  de  calculer  les  coordonnées  d'un  point  de 
la  surface;  nous  ne  reviendrons  pas  sur  ce  sujet. 

745.  Les  résultats  que  nous  venons  de  signaler  avaient  été  ob- 
tenus déjà  par  d'autres  méthodes;  mais  M.  Weingarten  a  montré 
que  son  théorème  permet  de  trouver  une  classe  nouvelle  de  sur- 
faces définies  par  une  relation  entre  les  rayons  de  courbure. 

Nous  avons  vu,  en  effet,  au  n°  327,  que,  si  l'on  prend  comme 
coordonnées  d'un  point  ses  distances  géodésiques  u'  et  v'  à  deux 
courbes  distinctes,  l'élément  linéaire  est  défini  par  la  formule 

,  „  v  ,  .       du'*  h-  dv1*  -+-  2  cosw  du'  dv' 

(l5)  ds*= r-T 

Si  l'on  adopte  ensuite  les  variables 


u  -4-  v                     u  —  f 
u  = ,        v  = 


D.  -  III. 
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l'élément  prend  la  forme 

(16)  «&*  = 1 y 

.         U)  IU 

$inl  —       cos1  - 

a  a 

que  nous  avons  aussi  signalée.  Réciproquement,  si  l'élément 
linéaire  a  pu  être  ramené  à  la  forme  (i5)  par  exemple,  u!  et  v 
sont  les  distances  géodésiques  à  deux  courbes;  car  on  a,  comme 
il  est  aisé  de  le  vérifier, 

Au'  =  Ai>'=i. 

Nous  voyons  donc  que,  si  l'on  sait  déterminer  les  lignes 
géodésiques  d'une  surface,  on  saura  aussi,  de  la  manière  la 
plus  générale,  ramener  son  élément  linéaire  à  l'une  des  deux 
expressions  précédentes. 

Appliquons  cette  remarque  à  la  sphère  et  comparons  l'élément 
linéaire  (16)  à  celui  qui  est  donné  par  l'équation  (12).  On  voit 
que  Ton  pourra  prendre  ici 

A:  =  sin-,         »'(*)  =  cos  —  i 
d'où  l'on  déduira 

»/i*ji         f         •  <tt  J  /#x        tu -+- sincu 

?'(*)<**=- cos* -rftu,        <p(A-)= 

Nos  formules  générales  nous  donnent  donc 


07) 


Éliminant  t*>  entre  les  équations  qui  déterminent  les  valeurs  de  R 
et  de  R',  on  trouve 

(18)  aR  —  aR'=*sio(aR-+-aR). 

Telle  est  la  relation  entre  les  rayons  de  courbure  de  la  surface 
correspondante.  On  voit  qu'elle  est  de  forme  très  compliquée. 


R  = 

/>!  = 

A  — — 

tu  -4- sincu 

4     ' 

D,      tu  —  sintu 

R-     4 

1 

q  = , 

.    tu 
sm  — 

a 

r       tu  —  sincu 

"""■            i 
(U 

cos  — 
a 

tu  -4-  sincu 

4  sin  — 
a 

4  cos  — 
a 
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746»  Si  Ton  exprime  que  l'élément  linéaire  (16)  convient  à  la 
sphère  de*  rayon  i ,  c'est-à-dire  que  la  courbure  totale  est  égale  à  i . 
on  sera  conduit  à  l'équation  aux  dérivées  partielles 

09)  j-(  *ang*-  --     —  —  (  cots-  —  )-*-  -A-  =o. 

*'  àu\       °   %  du]       ùs>\         -X    ôv  )       sinco 

Les  recherches  précédentes  peuvent  donc  être  considérées  comme 
faisant  connaître  l'intégrale  générale  de   cette  équation.   Nous 
allons,  à  l'exemple  de  M.  O.  Bonnet  (•),  développer  les  calculs 
qui  conduisent  à  cette  intégrale. 
Soit 

(20)  ds*  =  dfl* h-  sin*ô  di* 

l'élément  linéaire  de  la  sphère.  Toute  fonction  F  satisfaisant  à 

l'équation 

AF  =  i 

sera  le  résultat  de  l'élimination  de  a  entre  les  deux  équations 

o  =  <j  —  / r  -+-/  '(a). 

J  sinO/sin^O  — o» 

Il  suit  de  là  que  Ton  aura  deux  fonctions  de  ce  genre,  u'  et  r'. 
en  prenant 

(  °  ~  "      J  si-  A  /""^ ^  "^      )J 


(m) 


sinÔ/sin'O  —  a* 
1  J  sin  e^sin*0  —  p* 


^ — -,w 


On  déduit  de  là,  en  différentiant, 


du'=z  a  de  -f-  - :— ^ rfô, 

S10Ô 

<&/=  a d<3 -+-  - — .  A  r-  *#. 

r  sinÔ 


(•)  Journal  de  l'École  Polytechnique,  XLII#  Cahier,  p.  96  et  suiv. 
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Ces  formules  donnent  les  valeurs  de  rf8,  d<i;  portons-les  dans 
l'élément  linéaire  (20)  de  la  sphère;  il  prendra,  comme  cela  était 
évidente  priori,  la  forme  (i5)  avec  la  valeur  de  o>  définie  par 
l'équation 

,   os                                           a y/sin* 6  —  a*  -+-  S v/sin* 6  —  S* 
(23)  COSUi  = -, — r  r   • 

p  /sin*  0  —  a1  -+-  a  /sin*  6  —  £* 

L'intégrale  de  l'équation  (19)  s'obtiendra  maintenant  de  la  ma- 
nière suivante.  Effectuons  les  quadratures  indiquées  dans  les  équa- 
tions (21)  et  (22),  éliminons  <y,  remplaçons  u!  et  v!  par  a -h  v  et 
//  —  v\  nous  aurons  les  trois  équations 


r,    x  i-r/    \  •   Vsinf6  —  a1 

u  ■+-  v  =  /(a)  —  a/  (a)  -h  arc  sin- — - —  j 

/i  — a* 


(24)  {  a  —  ir=<p(P)--  p?'(p)-f-arc8in^^|__Pt, 

v»  — P1 

f  ,„    x         ,/ÛN  •    /siniO-a*  .     v^sin^e  — 8« 

/  (a)  —  9  (p)  =  arc  sin  ' —  arc  sin  - r    » 

/       '       T    ^  sinô/i-a'  sinO/i-p* 

qui,  jointes  à  la  précédente  (23),  donneront  l'intégrale  cherchée. 
Pour  obtenir  l'expression  de  u>  en  fonction  de  u  et  de  v ,  il  suffira 
d'éliminer  8,  a  et  (3  entre  ces  quatre  équations. 

L'élimination  est  impossible  dans  le  cas  général;  mais  on  peut 
remplacer  l'équation  (23)  par  l'une  des  suivantes 

/   c  ^       /"-Ta ;       ?  -1-  *  cosa)  /"^Tâ oî  a  -f-  3  cosu> 

(25)  ^sm*6  —  **  =  E = >  V  sin*  6—  3*= f , 


sina) 


qui  permettent  d'éliminer  6.  On  est  ainsi  conduit  au  système 

ap  H-  cosio  =  /1  —  a*  /1  —  p*  cos(/'  —  cp'), 


(26)  '  p  -r-  acosco  —  sinu>  y7!  —  a*  sin  (1* -4-  v—f-+-  a/'), 


a  -h  (3  cosu)  =  sinto  /i  —  p*  sin(  a  —  p  —  <p  -f-  pcp'), 
plus  simple  à  quelques  égards  que  les  équations  (a3)  et  (24). 

747.  Avant  d'établir  les  remarquables  théorèmes  qui  précèdent, 
M.  Weingarten  avait  déjà  fait  connaître,  sur  le  même  sujet,  une 
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proposition  qui  est  du  plus  haut  intérêt  pour  la  Géométrie  (•  )  et 
que  nous  allons  maintenant  démontrer. 

Revenons  aux  surfaces  W  les  plus  générales,  et  proposons-nous 
de  déterminer  leur  surface  des  centres  de  courbure  que  nous 
appellerons  aussi  leur  développée. 

Pour  la  première  nappe,  c'est-à-dire  pour  celle  qui  contient  les 
centres  de  courbure  des  courbes  de  paramètre  e,  les  coordonnées 
x*iy\y  *t  du  centre  de  courbure  sont  données  par  les  formules 

(*7)  -    art  =  ;r-+-cR,       /i=.r-fr-c'R,        *t  =  * -h  c!*R, 

x,  y,  z  désignant  les  coordonnées  du  pied  de  la  normale  et  c,  c7,  <f 
ses  cosinus  directeurs.  En  vertu  des  formules  d'Olinde  Ro- 
drigues,  on  a 

3 h  K  -7-  =  O,  t--HKt-=0 

OU  OU  OV  09 

et  les  équations  analogues  enj',  z;  on  trouve  donc 

<*tf,  =  (R-R')~  <*>-+-c  <*R, 
(28)  {  fl(ri  =  (R  —  R')~€fr-hc'rfR, 


âv 
àv 

et,  par  suite,  l'élément  linéaire  de  la  première  nappe  aura  pour 
expression 

(29)  <kf=/>}(R  —  R')*<fr*-+-rfR*. 

On  trouvera  de  même,  pour  la  seconde  nappe  de  la  développée, 

(30)  ds\  =  q*(K-R')*du*+dR'*; 

et  ces  deux  formules  s'appliquent,  il  faut  le  remarquer,  quand  la 
surface  donnée  est  quelconque. 

Elles  mettent  d'ailleurs  en  évidence  des  propositions  que  nous 
avons  déjà  signalées.  Par  exemple,  là  première,  qui  convient  i  la 


(•  )  Wiikoartin  (  J. ),  Utber  eine  Klaae  au/  •inonder  abwickelbarer  Flàehen 
{Journal  de  C relie,  t.  UX,  p.  38a;  1861). 
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première  nappe,  nous  montre  qu'aux  lignes  de  courbure  de  la  sur- 
face de  paramètre  v  correspondent,  sur  cette  nappe,  des  géodési- 
ques  dont  les  trajectoires  orthogonales  sont  les  courbes  R  —  ctonst. 
Nous  reviendrons  au  Chapitre  suivant  sur  la  surface  des  centres; 
pour  le  moment,  nous  nous  contenterons  des  formules  précédentes 
et  nous  les  appliquerons  a,ux  surfaces  W.  Si  nous  y  remplaçons p{1 
Çj  R,  R'  par  leurs  expressions  (8)  et  (9). déjà  données,  nous  trou- 
verons 

<3i)  ds\=k*d*-hf*(k)dk*9 

(3a)  ds\  =  d*(k)du*+  k*?*(k)dk*. 

Or  ces  deux  formes  conviennent  évidemment  à  des  surfaces  ap- 
plicables sur  des  surfaces  de  révolution.  Donc  : . 

Si  Von  considère  toutes  les  surfaces  W  qui  correspondent  à 
une  même  relation  entre  les  rayons  de  courbure,  la  première  et 
la  seconde  nappe  de  la  développée  de  toutes  ces  surfaces  sont, 
Vune  et  Vautre,  applicables  sur  des  surfaces  de  révolution 
dont  les  éléments  linéaires  dépendent  uniquement  de  la  rela- 
tion entre  les  rayons  de  courbure  et,  par  conséquent,  demeu- 
rent les  mêmes  pour  toutes  les  surfaces  considérées. 

748.  La  réciproque  de  cette  proposition  est  exacte  et  peut  se 
démontrer  comme  it  suit. 

Considérons  une  surface  (S,)  rapportée  à  une  famille  de  géode- 
siques  et  à  leurs  trajectoires  orthogonales.  Son  élément  linéaire 
sera  donné  par  la  formule 

(33)  ds\  =  du*+C*d9*. 

Construisons,  en  chaque  point,  le  trièdre  (T)  formé  par  la  nor- 
male et  les  tangentes  aux  courbes  coordonnées  et  conservons  toutes 
les  notations  relatives  à  ce  trièdre.  Nous  savons  que  les  tangentes 
aux  géodésiques  v  =  const.  sont  normales  à  une  famille  de  sur- 
faces (n°4il  ).  Il  est  aisé  de  vérifier  ici  cette  proposition  et  de  dé- 
terminer Tune  quelconque  des  surfaces  parallèles  auxquelles  toutes 
ces  droites  sont  normales. 

En  effet,  en  chaque  point,  la  tangente  à  la  géodésique  est  Taxe 
des  x  du  trièdre  (T).  Un  point  situé  sur  cet  axe  des  x,  à  la  dis- 
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lance  )>  du  sommet  du  trièdre,  est  défini  parles  formules 

(34)  ar0=X|-*-aX,       .y«  =  .Xi-+- «'X,        *o  =  *i-+-  «*X. 

DifTérentions  Tune  quelconque  de  ces  formules,  par  exemple  la 
première,  et  remplaçons  dxK  et  da  par  leurs  valeurs 

dx\  =  adu  +  bCdv, 

âC 
da  =  birdu  +  ridv)—  c(q  du  +  qt  dv)  =  b-r-dv  —  c(q  du-\-  Çidv), 

nous  trouverons 

(33)       dx9=  ad(u  +  \)  +  b (c  +  l  ~  )  dt>  —  c\(q  du  +  qt  dv); 

et  nous  aurions  des  formules  analogues  pour  dy0,  dz0. 

D'après  cela,  pour  que  la  surface  décrite  par  le  point  (#0,,)'o,  se) 
soit  normale  à  Taxe  des  x,  il  suffira  que  le  coefficient  de  a  soit  nul 
dans  l'équation  précédente,  c'est-à-dire  que  Ton  ait 

X  -+-  u  =  const. 

En  nous  bornant  à  une  seule  des  surfaces  normales,  nous  pou- 
vons prendre 

(36)  X=-u. 

Si  nous  portons  cette  valeur  dans  les  équations  (34)»  nous  ob- 
tiendrons les  expressions  suivantes 

(37)  •    ar  =  a?i  —  au,       y  =  y\— a' u>        z^Zt  —  a'u, 

qui  définissent,  en  général  ('),  une  surface  (2)  normale  à  toutes 
les  tangentes  des  géodésiques. 

D'autre  part,  si  l'on  veut  que  la  surface  décrite  par  le  point 
(xq<  y**  2o)  soit  tangente  aux  mêmes  droites  et,  par  suite,  con- 
stitue avec  (Si)  la  seconde  nappe  (S2)  de  la  développée  de  (S),  il 
faut  prendre  pour  \  la  valeur 

<38)  .  X  =  -|-, 

du 


(f)  Il  contient  toutefois  de  signaler  ici  un  cas  particulier.  Il  peut  arriver  excep- 
tionnellement que  le  lieu  décrit  par  le  point  {x,  y,  s)  ne  soit  pas  une  surface. 
Le  déterminant  fonctionnel,  de  deux  quelconques  des  coordonnées  contient,  en 
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qui  annule  le  coefficient  de  b  dans  l'équation  (35).  On  a  donc, 
pour  les  coordonnées  x2>  y2t  z2  du  point  de  (Sa),  les  expressions 

(39)  *f  =  T-a^|-,        yt=y-a'^,         z^z-aT-^; 

Ou  au  au 

et  il  résulte  immédiatement  des  formules  (36)  et  (38)  que  les  deu* 
rayons  de  courbure  de  (2)  ont  pour  valeurs 

Q 

(40)  R  =  U,  R'^m—  _. 

àû 

749.  Appliquons  ces  résultats  généraux  au  cas  particulier  où  C 
est  une  fonction  de  la  seule  variable  u,  ce  qui  caractérise  les  sur- 
faces applicables  sur  les  surfaces  de  révolution. 

Dans  ce  cas,  les  deux  rayons  R  et  R'  dépendront  de  la  seule 
variable  a  et  seront  toujours  fonctions  l'un  de  l'autre.  De  plus, 
la  relation  qui  les  lie  l'un  à  l'autre  demeurera  la  même  quand  on 
déformera  d'une  manière  quelconque  la  surface  (S|).  Ainsi  : 

Si  une  surface  (S^  est  applicable  sur  une  sur/ace  de  révo- 
lution, les  tangentes  à  celles  des  géodésiques  de  (S^  qui  cor- 
respondent aux  méridiens  de  la  surface  de  révolution  sont  nor- 
males à  une  famille  de  surfaces  parallèles  W.  La  relation 
entre  les  deux  rayons  de  courbure  principaux  de  chaque  sur- 
face \V  demeure  la  même  quand  on  déforme  (Si)  de  toutes  les 
manières  possibles.  i 


effet,  le  facteur 


-(—S)- 


Lorsque  ce  facteur  est  nul,  et  dans  ce  cas  seulement,  la  surface  (E)  se  réduit 
à  une  courbe  ou  à  un  point. 

Si  g  est  nul,  c'est  que  les  géodésiques  sont  des  droites;  alors  le  théorème 
n'aurait  aucun  sens. 

Si  l'autre  facteur  est  nul,  on  a  encore 

C=K9(f). 

La  surface  considérée  est  une  développable  et  les  surfaces  normales  aux  tan- 
gentes des  géodésiques  sont  des  surfaces-canaux  dont  l'une  se  réduit  4  une 
courbe.  C'est  précisément  celle  qui  est  déterminée  j>ar  les  formules  {ijf. 
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k.  D'autre  part,  si  Ton  remplace  \  dan»  la  formule  (35),  par  la 

ip*.  valeur  qui  convient  à  la  surface  (S2),  on  obtient  l'équation 

/  C  \         C 

dxt-ad[  u  —  -tfT\-h-jjr(qdu  +  qldv)c, 


w* 


la* 
*■ 

T 

h'. 


\         du/       du 


à  laquelle  on  peut  ajouter  les  formules  analogues  pour  dy%  et  dz2. 
On  peut  donc  en  déduire  l'élément  linéaire  de  la  nappe  (S2)y  qui 
sera  déterminé  par  la  formule 


ï('~i)]~é 


*i=l  d(  u~  dïMl  ^T^îy^^^^^^ 


Dans  le  cas  où  C  ne  dépend  que  de  u,  l'expression 

C(q  du-h  qtdv) 

est  une  différentielle  exacte  en  vertu  des  formules  de  M.  Codazzi 
[II,  p.  385,  (A)],  et  l'élément  linéaire  se  réduit  à  la  forme  suivante 


"-[il- 


(40  *i  =  l  t^i  I-^'+tStî' 


/dC 
\du 


qui  convient,  comme  il  fallait  s'y  attendre,  à  une  surface  appli- 
cable sur  une  surface  de  révolution. 

750.  Quelques  remarques  très 'simples  permettent  de  démon- 
trer complètement,  et  d'une  manière  intuitive,  la  seconde  propo- 
sition de  M.  Weingarten. 

Considérons  d'abord  une  surface  (2)  :  soient  M  un  de  ses  points, 
C  et  C  les  centres  de  courbure  principaux  relatifs  à  ce  point.  Aux 
lignes  de  première  courbure  correspondent,  sur  la  première  nappe 
de  la  développée,  des  géodésiques  dont  les  trajectoires  orthogo- 
nales sont  évidemment  les  courbes  pour  lesquelles  le  premier 
rayon  principal  R  =  MG  demeure  constant;  car,  si  le  segment MC 
se  meut  en  demeurant  invariable,  il  doit  être  normal  à  la  trajec- 
toire de  C,  comme  il  l'est  à  celle  de  M. 

Ainsi  l'élément  linéaire  de  la  première  nappe  de  la  développée, 
correspondante  aux  lignes  de  courbure  de  paramètre  v  par  exemple, 
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est  certainement  de  là  forme 

Mais  nons  savons  (n°  637)  que  le  centre  de  courbure  géodé- 
sique  de  la  courbe  R  =  const.  est  situé  sur  la  seconde  nappe  de 
la  développée.  Le  rayon  de  courbure  géodésique  de  cette  courbe 
est  donc  égal,  en  grandeur  et  en  signe,  à  R' —  R;  ce  qui  permet 

d'écrire  l'équation 

i_  __  i  £5 

R—  U"~       KdH' 

où  K  est  considéré  comme  fonction  de  R  et  de  v. 

Cette  formule  est  tout  à  fait  générale.  Si  on  l'applique  au  cas 
oii  R'  est  fonction  de  R,  on  pourra  en  déduire 

..  _  T%.,_    R~R, 

et  celte  valeur  de  K  caractérise  les  surfaces  applicables  sur  les  sur- 
faces de  révolution. 

La  proposition  directe  est  ainsi  démontrée.  La  réciproque  peut 
être  établie  de  même  et  sans  aucune  difficulté. 

Considérons  en  effet  une  surface  (Si)  et  une  famille  de  géodé- 
siques  tracées  sur  cette  surface.  Chacune  de  ces  géodésiques  a  une 
infinité  de  développantes;  associons  toutes  celles  de  ces  dévelop- 
pantes qui  oat  leur  point  de  départ  sur  une  même  trajectoire  or- 
thogonale des  géodésiques.  Nous  formerons  ainsi  une  surface  (2) 
qui  sera  normale  à  toutes  les  tangentes  des  géodésiques.  On  le 
démontre  immédiatement  de  la  manière  suivante. 

Considérons  sur  chaque  tangente  à  la  géodésique  le  point  de 
conlact  M  et  le  point  Pou  elle  rencontre  la  surface  (S).  Si  le  point  M 
décrit  la  géodésique,  le  point  P,  décrivant  une  développante  de 
cette  géodésique,  se  déplacera  normalement  au  segment  MP.  De 
même,  si  le  point  M  se  déplace  sur  la  trajectoire  orthogonale  des 
géodésiques,  le  segment  MP  conservera  sa  longueur,  et,  comme 
le  point  M  se  déplace  normalement  à  MP,  il  en  sera  de  même  du 
point  P.  La  tangente  MP,  étant  normale  à  deux  déplacements 
distincts  du  point  P,  sera  nécessairement  normaie  à  la  surface  (£) 
lieu  de  ce  point. 

Le  reste  de  la  démonstration  n'offre  aucune  difficulté.  Soit  u\e 
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segment  MP.  L'élément  linéaire  de  (S,)  sera  de  la  forme 

ds*-du*+C*dv* 

et  les  deux  rayons  de  courbure  principaux  de  (S)  en  P  seront, 
comme  précédemment, 

C 

au 

Si  donc  la  surface  (Si)  est  de  révolution,  C  dépendra  unique- 
ment de  u  et  les  deux  rayons  de  courbure  seront  liés  par  une  re- 
lation déterminée. 

Ces  élégantes  démonstrations  sont  dues  à  M,  Bellrami  ( f  ). 

751.  Après  avoir  démontré  par  l'Analyse  et  par  la  Géométrie 
la  seconde  proposition  fondamentale  de  M.  Weingarten,  appli- 
quons-la aux  cas  particuliers  que  nous  avons  étudiés  plus  haut. 

Considérons  d'abord  les  surfaces-canaux,  pour  lesquelles  on  a 

(4*)  *  ©(*)=>  h- a. 

Les  formules  (3i)  et  (3a)  nous  donneront  pour  les  éléments 
linéaires  des  deux  nappes  de  la  développée  les  expressions 

(43)  ds\  =  k*  dv*+  dk*,        ds\=du*. 

La  première  nappe  est  une  développable;  la  seconde  se  réduit 
à  une  courbe.  Tous  ces  résultats  sont  bien  connus. 

Considérons  maintenant  les  surfaces  minima,  qui  correspon-. 
dent  à  la  valeur  suivante 

(44)  ?(*)«7 

de  <f(k).  Nous  aurons  ici 

(  ds\  =  k*(dv*  +  dk*\ 
'  I  dsl  =  k*(du*-hdk*). 

On  voit  que  les  deux  nappes  sont  applicables  Tune  sur  l'autre. 
Il  est  aisé  de  définir  géométriquement  les  surfaces  de  révolution 


V)  Ricerche,  arL.XIX. 
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qui  admettent  l'élément  linéaire  précédent.  Comme  la  seule  sur- 
face minima  de  révolution  est  l'alysséide  (n°  66),  cet  élément 
linéaire  convient  aux  surfaces  engendrées  par  la  révolution*  de  la 
développée  d'une  chaînette  autour  de  la  base  de  cette  courbe.  Ces 
surfaces  ont  déjà  été  signalées  au  n°  692. 

Examinons  enfin  la  classe  nouvelle  de  surfaces  découvertes  par 
M.  Weingarten.  On  a  trouvé 

k  =  sm  -  i  <p(A:)  =  cos-, 

a  xv/  ,À 

dk  =  -  cos  -  dm,  ?*(*)  =  —  tang  —  • 

On  aura  donc,  pour  les  deux  nappes  de  la  développée, 

!d$\  =  k*  <fr*-h  (i  —  **)  dk*, 
J  ,        /  *«x  -f    •         kk  dk%  ' 

d*\  =('  —  *')  <*«*■+•  JZTki' 

Ces  deux  expressions  se  ramènent  Tune  à  l'autre  par  le  chan- 
gement de  k  en  y^i  —  k2.  Les  deux  nappes  de  la  développée  sont 
donc  applicables  l'une  sur  l'autre,  et  Ton  peut  se  contenter  de 
considérer  la  première.  Elle  est  applicable  sur  la  surface  de  révo- 
lution définie  par  les  formules 

(48)  p  =  ntk,         s  =   /Vi  —  A:*-m*  dk, 

où  p  désigne  la  distance  à  Taxe  des  z.  / 

Si  Ton  prend  m  =  i ,  on  obtient  Te  paraboloïde 

(49)  z=i£. 

a 

Ainsi  l'on  saura  déterminer  toutes  tes  sur/aces  applicables 
sur  le  paraboloïde  de  révolution. 

A  la  vérité,  le  paraboloïde  précédent  est  imaginaire;  mais  il  est 
aisé  de  démontrer  que  l'on  pourra  obtenir  un  paraboloïde  réel. 
Reprenons,  en  effet,  les  calculs  du  n°  745,  en  adoptant  pour  w' 
une  solution  imaginaire  quelconque  de  l'équation 

Au'=i, 
c'est-à-dire  la  distance  géodésique  à  une  courbe  imaginaire.  Pre- 
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nons  pour  v'  la  fonction  imaginaire  conjuguée  de  u!.  Alors  u  sera' 
réelle;  mais  v  sera  une  imaginaire  pure.  Donc  si,  dans  la  formule 

(16),  on  remplace  v  par  *>i,  il  faudra  aussi  remplacer  cos—  par  ki} 
et  l'élément  linéaire  de  la  sphère  deviendra 


ds*  = 

du* 

ds>* 

+  T* 

ou,  en 

échangeant  u 

et  v, 

(5o) 

• 

ds*  = 

du* 
1?  + 

dv* 

Cette  forme,  où  n'entrent  que  des  variables  réelles  uf  v,  k>  cor- 
respond à  la  valeur  suivante 


de  'f'(Ar).  El,  dans  ce  cas,  la  formule  (3i)  nous  donne 

ds\  =.k*dv*+-(k*^\)dk*. 

C'est  l'élément  linéaire  qui  convient  aux  surfaces  de  révolution 
définies  par  les  équations 


.") 


p  =  mk,         z  —    !  //•*  +i-mî  dk. 


Pour  ah.=  1,  on  a,  cette  fois,  le  paraboloïde  réel. 

Il  y  aurait  évidemment  intérêt  à  développer  ici  les  calculs  et  à 
obtenir  toutes  les  surfaces  applicables  sur  cette  surface  du  second 
degré,  qui  a,  en  définitive,  le  même  degré  de  généralité,  sinon 
le  même  intérêt,  que  la  sphère.  Nous  reviendrons  plus  loin,  au 
Chapitre  IX,  sur  ce  sujet;  mais,  auparavant  il  convient  que  nous 
entreprenions  une  élude  détaillée  de  la  développée  d'une  surface 
et  des  relations  qui  existent  entre  ses  deux  nappes. 


1 
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CHAPITRE  VIII. 

LA  SURFACE  DES  CENTRES  DE  COURBURE.  PROPRIÉTÉS  GÉNÉRALES. 

Rappel  de  différentes  «propositions  relatives  aux  deux  nappes  de  la  développée.  — 
Formules  relatives  à  chacune  de  ces  nappes  :  élément  linéaire,  lignes  asympto- 
tiques,  lignes  de  courbure,  rayons  de  courbure  principaux.  —  Propositions  re- 
latives au  contact  de  deux  surfaces;  existence  de  relations  entre  les  éléments 
du  même  ordre  des  deux  nappes  de  la  développée.  —  Recherche  de  ces  relations 
dans  le  cas  du  second  ordre.  —  Parabololde  des  huit  droites.  —  Théorème  de 
M.  Ribaucour  relatif  au  cas  où  les  lignes  de  courbure  se  correspondent  sur  les 
deux  nappes  de  la  développée.  —  Généralisation  de  certaines  propriétés  de  la 
développée.  —  Théorèmes  de  MM.  Beltrami  et  Laguerre  relatifs  à  des  droites, 
entraînées  dans  le  mouvement  de  déformation  d'une  surface.  —  Proposition  de 
M.  Ribaucour  relutive  à  des  courbes  situées  dans  les  plans  tangents  d'une  sur- 
face donnée. 


752.  Considérons  une  surface  (2),  rapportée  à  ses  lignes  de 
courbure.  Soient  (Jig.  74)  M  un  point  de  cette  surface,  (T)  le 


Fig-  7i- 


trièdre  formé  par  les  tangentes  principales  Mx,  My  et  la  normale 
M;.  Pour  abréger,  nous  désignerons  sous  le  nom  de  lignes  de 
première  courbure  celles  qui  sont  tangentes  à  Mx;  les*lignes  de 
seconde  courbure  seront  tangentes, à  My.  Les  deux  nappes  (Si) 
et  (S2)  de  la  développée  contiendront  respectivement  les  centres 
de  première  et  de  seconde  courbure  Mt  et  M2.  La  normale  à 
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chaque  nappe  sera  parallèle  à  la  tangente  principale  correspon- 
dante. Convenons,  pour  abréger,  de  dire  que  les  lignes  de  pre- 
mière courbure  sont  associées  â  la  première  nappe  et  les  lignes 
de  seconde  courbure  associées  à  la  seconde  nappe.  Alors,  sur 
chacune  de  ces  nappes,  les  géodésiques  (gt )  ou  (g2)  tangentes 
à  la  normale  de  (E)  correspondent  aux  lignes  de  courbure  asso- 
ciées, et  les  courbes  conjuguées  (c,)  ou  (ca)  de  ces  géodésiques 
aux  lignes  de  courbure  non  associées.  Dans  la  correspondance 
entre  les  deux  nappes  (S,)  et  (S*),  les  géodésiques  (g2)  ont  pour 
homologues  les  courbes  (ct),  -et,  de  même,  les  géodésiques  {g{) 
correspondent  aux  courbes  (c2).  La  correspondance  est  donc  telle 
qu'au  système  conjugué  formé  des  courbes  (c«)  et  (gt)  de  (S<) 
correspond  le  système  conjugué  formé  des  courbes  (g2)  et  (c2) 
de  (S2).  Cette  propriété,  comprise  dans  celle  que  nous  avons 
signalée  au  n°  319,  est  très  essentielle;  elle  nous  permettra  de 
prévoir  ou  d'expliquer  différents  résultats. 

Ajoutons  la  remarque  suivante.  Lorsqu'on  se  déplace  sur  la 
ligne  de  première  courbure,  par  exemple,  deux  plans  normaux 
consécutifs  à  cette  ligne  sont  tangents  à  la  nappe  (S*  )  et  ont  leurs 
points  de  contact  sur  la  géodésique  (gs)  qui  passe  en  M,.  Leur 
intersection  est  donc  la  tangente  en  M<  à  la  courbe  (ct)  qui  passe 
en  ce  point.  Or  cette  intersection  est  Yaxe  de  courbure  de  la 
ligne  de  première  courbure  pour  le  point  M;  elle  est,  comme  on 
sait,  perpendiculaire  au  plan  osculateur  en  M.  Comme,  d'autre 
part,  la  tangente  à  (g{)  est  la  normale  en  M  à  (2),  on  voit  que  : 

L'angle  des  deux  courbes  (c)  et  (g)  qui  se  croisent  en  un 
point  de  Vune  des  nappes  de  la  développée  est  égal  à  V angle 
que  fait,  au  point  correspondant  de  (S),  le  plan  osculateur  de 
la  ligne  de  courbure  associée  avec  le  plan  tangent  de  (1).  La 
tangente  à  la  courbe  (c)  est  Vaxe  de  courbure  de  cette  ligne 
de  courbure. 

Rappelons  également  que  les  trajectoires  orthogonales  des 
géodésiques  (g)  sont,  sur  chaque  nappe,  les  courbes  pour  les- 
quelles le  rayon  de  courbure  associé  demeure  constant, 

753.  Toutes  les  propriétés  précédentes  sont  élémentaires  et 
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bien  connues;  pour  approfondir  cette  étude,  nous  allons  em- 
ployer les  méthodes  développées  au  Livre  V. 

Conservons  toutes  les  notations  du  Chapitre  précédent  et  asso- 
cions au  trièdre  (T),  de  sommet  M,  deux  autres  trièdres  parallèles 
(T|)  et  (T2)  ayant  respectivement  pour  sommets  M|  et  Mt.  Ces 
trois  trièdres  auront  tous  les  mêmes  rotations.  Pour  chacun  d'eux, 
Vune  des  faces  est  tangente  à  la  sur/ace  décrite  par  le  sommet. 
NouS  pourrons  donc  appliquer  à  chacune  des  nappes  (S4)et(Sj), 
en  changeant  seulement  quelques  notations,  les  formules  du 
Livre  V. 

Considérons,  par  exemple,  le  trièdre  (T,  ).  Le  point  M|,  ayant 
pour  coordonnées  o,  o  et  R  par  rapport  à  (T),  les  projections  de 
son  déplacement  sur  les  axes  de  (T),  ou  sur  ceux  de  (T\),  seront 
[formules  (B),  II,  p.  385  et  386] 

(A-+-$rR)cfa,    (C—  pxR)ds>,    dR 

ou,  en  remplaçant  A  et  C  par  leurs  valeurs, 

o,    />i(R'—  &)dv,    dR. 

On  a  donc,  pour  les  six  translations  de(T|),  les  valeurs  sui- 
vantes 

(Ét=o,         7),=/>,(R'—  R),         C«=-^- 
Quant  aux  rotations,  ce  sont  celles  de  (T),  c'est-à-dire 


(2> 

(       Pu  7i  =  o,         rt 

D'après  cela,  si  Ton  remarque  que  les  formules  du  Tableau  I 
[II,  p.  382»]  s'appliquent  à  un  trièdre  dont  les  rotations  sont  quel- 
conques et  pour  lequel  deux  seulement  des  translations  sont 
nulles,  à  savoir  Ç  et  Ç, ,  on  voit  que  Ton  pourra  appliquer  ici  à  (S«) 
et  au  trièdre  (T\)  toutes  les  formules  des  Tableaux  I  et  H,  sous 
la  condition  d'y  faire  subir  aux  translations  ainsi  qu'aux  rotations 
la  permutation  circulaire  qui  équivaut  à  changer  le  nom  des  axes 
de  (T)  et  à  remplacer  les  axes  des  x,  des  y  et  des  z  par  les  axes 
des  y,  des  z  et  des  x  respectivement.  On  obtiendra  ainsi  les  for- 
mules suivantes. 
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L'angle  o>,  d'une  courbe  tracée  sur (St  )  avec  Taxe  des/ de  (ï,  ) 
ou  de  (T)  sera  défini  par  les  équations 

!dst  cosu>i  =  ?|  du  H-iji  ds>  =  jd,(R'—  R)*/t>, 
dsi  sintJi  =  Ç  du  -+-  &  e&  =  rfR. 

L'élément  linéaire  de  (S4)  aura  donc  pour  expression 

(4)  ds]  =  «|Rt -+-/>*(!*'  —  R)*  rfr», 

comme  nous  l'avons  déjà  trouvé  directement.  La  courbure  nor- 
male d'une  courbe  sera  donnée  par  la  formule 

(5)  -d*i  =  sïq (jji(q  du  -+-  qx  dv)  —  coscu^r  du  ■+-  r{  dv) 

Pi 

ou,  en  substituant, 

(6)  -  ds]  =  ^  (        ,.  du*  _        r  efr*  ) . 

-  pi  '       r  \0u  dv  ) 

L'équation  différentielle  des  asymptotiques  sera,  par  suite, 

(7)  r  — -  du*  —  /'j  —  dv*  —  o. 
'  au  dv 

Elle  est  privée  du  terme  en  dudv\  il  fallait  s'y  attendre,  puisque 
les  lignes  coordonnées  sont  des  courbes  conjuguées. 

De  même,  tout  ce  qui  se  rapporte  aux  lignes  de  courbure  de  la 
nappe  (Sf)  s'obtiendra  en  effectuant  la  permutation  indiquée  sur 
les  équations  (7)  du  Tableau  I,  qui  deviennent  ainsi 

j  pl(K—ti)dv-+-Rl(rdu-i-ridv)  =  o. 
(8>  [dR-Rlqdu  =  o, 

Rt  désignant  le  rayon  de  courbure  principal.  L'élimination  de  -^ 
donne  l'équation  aux  rayons  de  courbure  principaux  de  (S«  ) 

(9)  ?r1RÎ-[r,^-r^-t-g-/,,(R-R')]R1-^pl(R'-R)  =  o. 

L'élimination  de  Rf  conduit  à  l'équation  différentielle  des  lignes 
de  courbure 

(10)  PiÇ(R  —  R)dudv  =  dR.(r  du-h  rxdv), 

D.  —  III.  22 


t  =  </(R'-R), 

7)  =  0, 

U=o, 

1)1=0, 

r       àR' 

ç,=  "57 
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dont  le  développement  nous  donne 

<m^,       cm,,    r  cm        on         /D,    n/i  ,    , 
(I  z)    r  jh  rfw  "*" ri  ~*>         \_r  *r  ^  ri  Ju~  *~ gM    ~~  R)J du     =  °* 

754.  Une  méthode  toute  semblable  s'applique  au  trièdre(T,) 
et  à  la  nappe  (Sa).  On  trouve,  pour  les  translations  de  ce  trièdre, 
les  valeurs  suivantes  : 


0*) 


Ici  encore  le  Tableau  1,  où  l'on  effectuera  toutes  les  permuta- 
tions circulaires  qui  équivalent  à  remplacer  z,  x,y  par^,  z,  x, 
nous  fournira  tous  les  résultats  que  nous  avons  donnés  pour  la 
nappe  (S,). 

Désignant  cette  fois  par  <o2  l'angle  de  l'axe  des  z  avec  la  tan- 
gente à  une  courbe  tracée  sur(S2),  on  aura 

(i3)  dst  costxii  —  du',        ds%  sinto,  =  y(R'—  H.)du; 

et,  par  suite,  on  retrouvera,  l'expression  déjà  obtenue  (n°  747) 

04)  ds\  =  rfR'*-+-  y*(R'—  R)1  du* 

de  l'élément  linéaire. 

On  trouvera,  de  même,  pour  la  courbure  normale  d'une  courbe 
tracée  sur  la  surface,  la  formule 

/      ,       COSQT] 

(•5)  I 

cosro,     /?,/  <m',         cm'     \ 

ce  qui  donnera  l'équation  différentielle  des  lignes  asymptotiques 
(,6)  r^^2-^^^«  =  o. 

Enfin  la  détermination  des  lignes  de  courbure  de  (S*)  dépendra 
du  système  suivant 

j  </R'-+-R,;>iC*>  =  o, 
°7)  (  ?(*'-  R)  rf«  -  Rt(rdu  4-  r,  rf?)  =  o, 
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où  R2  désigne  le  rayon  de  courbure  principal.  Eu  l'éliminant,  on 
obtient  l'équation  des  lignes  de  courbure 

(18)  dK(r  du  -+-  rt  dt>)  H-  «^(R'  —  R)  du  dv  =  o 
ou,  en  développant, 

(19)  r^^H-r.^^H-Jr^  +  r^+^^R'-R^^rf^o^ 
L'équation  aux  rayons  de  courbure  principaux  R2  sera 

(»o)     r/,IRi-[rt^-r^  +  ^,(R'-R)]R,-?(R'-R)^  =  o. 

D'une  manière  générale,  la  remarque  qui  nous  a  donné  les 
équations  précédentes  permettra  de  résoudre  par  la  simple  appli- 
cation des  formules  du  Livre  V  toutes  les  questions  relatives  aux 
deux  nappes  de  la  développée.  Les  résultats  qui  précèdent  sont 
d'ailleurs  résumés  dans  le  Tableau  suivant. 
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Tablkàu  VII  (  suite  au  Tableau  V) 
Nappes  de  la  développée  (S|jef(Sj). 


i°  Nappe  (S,): 
Trièdre(T1),  translations 


r       dH 

?i  =  o,       t^jMR'-R),       Ci=5" 


Courbe  tracée  sur  (S,  ):  cot  angle  avec  Taxe  des  y, 
(i)  c/^i  costDt  =/?l(R'— R)e/p,        dst  sino>t  =  dH, 

(2)  ^J  =  rfR2-+-/>J(R'-R)S6T^, 

(3)  * x-dsï  =  rfu)!  -h/>t  dv, 

//x  COSTÎT,  ÛT./     àR  àH  \ 

(4)  ___rf,î  =  ^,._dM!_ri_^j. 
Lignes  asymptotiques 

(5)  /•  — -du*  —  ri  —dv*  =  o. 

du  dv 

Relation  entre  deux  directions  conjuguées 

(6)  r  —  au  ou  —  rj  —  dvw  =  o. 

du  ds> 

Lignes  de  courbure;  R,  rayon  de  courbure  principal 
(  /i| (IV—  R)  dv  -i-  H^r  du  -i-  rt  dv)  =  o, 

Equation  différentielle  des  lignes  de  courbure 

âRj*         dR  s  *      T   dï{  dR  /o-     onL   ^ 

(8)  ,._^î+r|5_^s^|r_^ri_^^l(R«R)J^^=0. 

Équation  aux  rayons  de  courbure  principaux 

(9)  1>tR]-  [r,  ^  -  r£  h-  <7/».(R  -  R')]  R,-/>,(R-  R)g  =  o. 

Produit  des  royons  de  courbure 

dR 

(io)  r1r;  =  _(R-R')i^7. 

7û 
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a°  Nappe  (S2)  : 

j    £  =  7(R'-R),  7J  =  C,  C  =  ^> 

Trièdrc(Tf),  translations  < 

Courbe  tracée  sur  (S*);  co2  angle  avec  l'axe  des  z 

(1)  <ft,  cosœ,  =  rfR',        cfejsinoo,  =  ^(R'—  R)dUy 

(2)  <fcj  =  dW*-h  7*(R  -  R')*  du>, 

(3) dst  =  dws  +  q  du, 

v    '  pi         *       rt  \    du  dv        } 

Lignes  asymptotiques 

(5)  r-r—  du%  —  rï-—  dv*  =  o. 
Relation  entre  deux  directions  conjuguées 

(6)  r-r—  du^ji  —  /'i-t- ~dvZv  =  o. 

du  dv 

Lignes  de  courbure;  R2  rayon  de  courbure  principal 
<fR'-*-R,/>,  di>  =  o, 


[  ?(R'—  R)rfu-  R,(rrfu-+-r,dp)  =  o 
Equation  différentielle  des  lignes  de  courbure 

(8)  r^«.+  r,f^+[r|'+ri|  +  ffl(R'-R)]rf«*  =  o. 
Équation  aux*  rayons  de  courbure  principaux 

(9)  rplR\-[rtd£-rd-£  +  qpl(K-R)]R1-q(R'-R)à-£=o. 
Produit  des  rayons  de  courbure 

(10)  R,R't  =  -(R-R')*- 


dW 
du 
dR 
dv 
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755.  Les  différentes  formules  que  nous  venons  d'établir  con- 
duisent à  plusieurs  conséquences.  Poux  le  moment,  nous  signa- 
lerons seulement  celles  qui  ont  un  caractère  tout  à  fait  général. 

Étant  donné  {fig*  74)  un  point  M  de  la  surface  (Z),  les  points 
correspondants  M,  et  M?  des  deux  nappes  (S,)  et  (S2),  ainsi  que 
les  plans  tangents  en  ces  points,  dépendent  exclusivement  des  élé- 
ments du  second  ordre  de  (S).  Cette  remarque,  combinée  avec 
l'emploi  des  différentiations  successives,  nous  montre  que  : 

Les  éléments  du  nièmâ  ordre  des  deux  nappes  de  la  développée 
en  M|  et  en  M2  dépendent  exclusivement  des  éléments  de  la 
sur/ace  en  M  jusqu'à  F  ordre  n  -+- 1. 

En  d'autres  termes  : 

Si  deux  sur/aces  ont  en  un  point  un  contact  d'ardre  n,  les 
deux  nappes  de  leurs  développées  auront,  aux  points  corres- 
pondants, des  contacts  d'ordre  n  —  i . 

La  réciproque  est  exacte  et  se  démontre  de  la  même  manière  : 

Si  deux  surfaces  ont  un  point  commun  M  et  si  leurs  dévelop- 
pées ont,  aux  points  correspondants  Mi  et  M2,  des  contacts 
d'ordre  n,  ces  surfaces  ont  en  M  un  contact  d'ordre  n  -j-  i . 

Or,  pour  assurer  un  contact  d'ordre  jjl,  il  faut  — — ^^ — — 

conditions;  par  suite,  suivant  que  Ton  exprimera  directement  le 

contact  d'ordre   n  des   deux   surfaces,  ou   celui  d'ordre   n  —  î 

des  deux  nappes  de  leurs   développées,  on   aura  à  écrire,  soit 

(n  +  i)(w  +  î)  .  n(n-hi)..  r  ,  .  »  • 
>  soit  2  — équations.  Les  équations  du  second 

groupe  sont  ea  nombre  plus  grand,  à  partir  de  la  valeur  3  de  n. 
Il  y  aura  donc  nécessairement  des  relations  entre  les  éléments  du 
même  ordre  des  deux  nappes  de  la  développée  (*).  Dans  le  cas  où 


(')  On  peut  obtenir  un  résultat  analogue  en  se  proposant  de  définir  la  seconde 
nappe  de  la  développée  quand  on  connaît  la  première.  Soient,  en  effet, 

les  équations  des  deux  nappes. 
Si  x,  y,  z;  x't  y,  s'  désignent  les  coordonnées  4e  deux  points  correspondaAts, 
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ji  est  égal  à  3,  ces  relations  se  présentent  sous  une  forme  assez. 
simple  si  Ton  introduit,  avec  MM.  Mannheim  et  Ribaucour,  la  con- 
sidération du paraboloïde  des  huit  droites,  à  laquelle  on  est  con- 
duit naturellement  par  les  remarques  suivantes. 

756.  Envisageons  un  trièdre  (T')dont  les  axes  soient  parallèles 
à  ceux  de  (T)  et  dont  l'origine  soit  un  point  M'  de  la  normale 
en  M,  l'abscisse  MM'  étant  d'ailleurs  une  quantité  quelconque  z'. 
Suivant  que  Ton  donnera  à  z1  les  valeurs  o,  R,  R',  on  aura  l'un 
des  trièdres  (T),  (T,),  (Ta)  déjà  définis.  Quand  lé  trièdre  (T), 
et  par  suite  le  trièdre  (T'),  subira  un  déplacement  infiniment  petit , 
tout  point  invariablement  lié  à  (T')  aura,  par  rapport  à  (T),  un 
mouvement  qui  se  réduira  à  une  translation  dz',  parallèle  à  M;. 
On  obtiendra  donc  le  déplacement  d'un  point  (x,  y,  z)  invaria- 
blement lié  à  (T')  en  composant  avec  la  translation  dz'  le  dépla- 
cement du  point  considéré  comme  invariablement  lié  à  (T);  par 
suite,  les  composantes  de  ce  déplacement  seront  [II,  p.  385] 

Xdu-hqz  du  —  (  r  du  H-  ri  dv  )y  ~      q  (z  —  R  )  du  — y  (r  du  -h  rxdv), 

Gdv  -+-  (rdu-h  rtdv)x  —p\  zdv     =  —/?,( z  —  R' )  dv  -+-  x(  r  du  -+-  i\  dv  ), 

dz '  4- pxy  dv —  qxdu. 

Si  l'on  veut  que  le  déplacement  du  trièdre  (T)  se  réduise  ù 
une  rotation,  il  faudra  qu'il  y  ait  une  ligne  de  points  dont  le  dé- 
placement soit  nul}  ces  points,  qui  formeront  l'axe  de  rotation, 
devront  donc  satisfaire  aux  trois  équations 

Iq  (  z  —  R  )  d  u  —  y  (  r  du  -+■  rt  dv  )  =  o, 
Pi(z  —  R')  dv  — x(rdu-^-ridv)  —  n# 
dz  -\- p\y  dv    -  qxdu  =  o. 

les  relations  entre  les  deux  nappes  se  traduisent  par  les  équations  évidentes 

PPl '+  M* '  +  »  =*«! 

i  —  z'=  p(x-x')-\-  q(y'-y'), 
z-z'  =  p'( x  —  x'  )  -h q'(y  -y'), 

où/?,  q;p'y  q'  ont  la  signification  habituelle.  Si,  entre  ces  trois  équations,  on 
élimine  x  et  yy  on  aura  une  équation  aux  dérivées  partielles  du  premier  ordre 
qui  définira,  autant  qu'elle  peut  l'être,  la  seconde  nappe.  Si  l'on  garde  les  équa- 
tions précédentes  et  si  on  les  diCférentie  une  fois,  par  exemple,,  on  trouvera  dcu\ 
relations  entre  les  éléments  du  second  ordre  des  deux  nappes;  et  ainsi  de  suite. 
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Si,  pour  plus  de  netteté,  on  veut  seulement  considérer  le 
trièdre  (T),  on  peut  dire  que  ces  trois  équations  définissent  tous 
les  déplacements  qui  amènent  (T)  de  sa  position  dans  une  posi- 
tion infiniment  voisine  et  qui  se  composent  dune  translation 
parallèle  à  la  normale,  associée  à  une  simple  rotation.  La 
translation  est  définie  par  la  troisième  équation;  les  deux  pre- 
mières, prises  seules,  font  connaître  l'axe  de  rotation,  axe  qui 
existe  pour  tout  déplacement.  Comme  la  translation  n'a  d'autre 
effet  que  de  faire  glisser  sur  lui-même  le  dièdre  des  plans  princi- 
paux, on  peut  dire  que  les  deux  premières  équations  (21)  défi- 
nissent  les  axes  des  rotations  par  lesquelles  le  dièdre  des  plans 
principaux  peut  être  amené  de  sa  position  actuelle  dans  toute 
position  infiniment  voisine. 

Le  lieu  des  axes  de  toutes  ces  rotations  s'obtiendra  par  l'élimi- 
nation de-r-  entre  ces  deux  équations.  On  trouve  ainsi  le  para- 
boloïde  défini  par  l'équation 

__         ry  r{x 

Mous  allons  indiquer  les  huit  génératrices  de  cette  surface  qui 
ont  été  signalées  par  M.  Mannheim  (  •  ). 
II  y  a  d'abord  les  droites 

l   7  =r  O,  l    X  =  O, 

I  z  =  R,  (  z  =  R', 

qui  sont  les  normales  aux  deux  nappes  (Sf)  et  (S2)  et  qui  appar- 
tiennent à  un  même  système  de  génératrices  rectilignes,  celles 
qui  ne  sont  pas  les  axes  de  rotations. 


(*)  Les  Notes  de  M.  Mannheim  relatives  à  ce  sujet  sont  insérées  dans  le 
t.  LXXIV  (187a)  et  le  t.  LXXXIV  (1877)  des  Comptes  rendus.  Nous  signalerons 
plus  particulièrement  les  deux  suivantes  :  Détermination  de  la  liaison  géomé- 
trique qui  existe  entre  les  éléments  de  la  courbure  des  deux  nappes  de  la  sur- 
face des  centres  de  courbure  principaux  d'une  sur/ace  donnée  (Comptes 
rendus,  t.  LXXIV,  p.  458).  Sur  le  paraboloïde  des  huit  droites  (même  Recueil, 
t.  LXXXIV,  p.  645.) 

Une  Note  de  M.  Ribaucour  sur  les  développées  des  sur/aces,  insérée  an 
t.  LXXIV,  page  1399  du  même  Recueil  contient  des  résultats  qui  se  rapportent 
au  même  sujet. 
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Les  six  autres  droites  sont  toutes  des  axes  de  rotation  et,  par 
suite,  rencontrent  toutes  les  deux  normales  précédentes.  Elles 
correspondent  aux  cas  où  le  trièdre  (T7)  se  réduit  à  l'un  des  trois 
trièdres^J^TO^Ta). 

Quand  on  se  déplace  sur  une  ligne  de  courbure  de  (S),  le 
trièdre  (T)  peut  être  amené  dans  sa  position  infiniment  voisine 
par  une  rotation  (n°  489)  qui,  dans  le  cas  actuel,  s'effectue  évi- 
demment autour  de  Taxe  de  courbure  de  la  ligne  considérée.  Ainsi 
les  tangentes  en  M,,  M2  aux  courbes  (c<),  (ca)  appartiennent  au 
paraboloïde  précédent. 

Supposons  maintenant  que,  z'  devenant  égal  à  R,  (T7)  se  con- 
fonde avec  (T|).  Les  déplacements  de  M,  pour  lesquels  le  trièdre 
(T,)  est  animé  d'une  simple  rotation,  s'effectuent  (n°  489)  sui- 
vant une  des  lignes  de  courbure  de  (S();  Taxe  de  cette  rotation  se 
trouve  dans  le  plan  normal  à  la  ligne  de  courbure  et  va  passer 
par  le  centre  de  courbure  principal  correspondant.  Cet  axe  devra, 
d'après  une  remarque  déjà  faite,  rencontrer  la  normale  à  (Si). 
Ainsi  : 

Si  Von  considère  sur  une  des  nappes  de  la  développée  une 
ligne  de  courbure  (y),  le  plan  normal  à  cette  ligne  va  couper 
la  normale  à  Vautre  nappe  en  un  point  qui,  joint  au  centre 
de  courbure  de  la  première  nappe  correspondant  à  la  ligne  de 
courbure  (y)>  donne  une  des  génératrices  du  paraboloïde  pré- 
cédent. 

On  ot> lient  ainsi  quatre  génératrices  nouvelles,  ce  qui  donne 
bien,  en  tout,  les  huit  droites  du  paraboloïde. 

Il  est  aisé  maintenant  de  reconnaître  comment  la  considération 
du  paraboloïde  des  huit  droites  permet  d'exprimer  sous  une  forme 
géométrique  les  deux  relations  qui  existent  entre  les  éléments  du 
second  ordre  des  deux  nappes  (S,),  (S2)  aux  points  correspon- 
dants. Supposons,  en  effet,  que  l'on  connaisse,  pour  chacune  des 
deux  nappes,  les  directions  principales  et  les  centres  de  courbure 
principaux.  Il  sera  toujours  possible  de  construire  les  quatre  gé- 
nératrices qui  figurent  dans  l'énoncé  précédent  :  elles  devront  être 
parallèles  à  un  même  plan.  Telle  est  la  relation  cherchée. 

Le  paraboloïde  des  huit  droites,  ne  contenant  pas  dans  «on 


346  LIVRE    VII.   —  CHAPITRE    VIII. 

équation  j-  >  -r-  >  ne  peut  donner  tout  ce  qui  se  rapporte  aux  cour- 
bures des  deux  nappes;  mais  il  est  commode  pour  certaines  con- 
structions. Sans  insister  sur  ce  point,  nous  nous  attacherons  sur- 
tout à  la  conséquence  suivante  de  la  méthode  que  nous  avons 
suivie. 

757.  En  ajoutant  les  équations  (21)  après  les  avoir  multipliées 
respectivement  par  p\dvy  — qdu,  rdu-\-rtdv,  on  trouve  la 
relation  \ 

(23)  />i?(R'—  R)dudv  -h  dz'(rdu-hrtdv)  =  o, 

qui  détermine  dzr.  Si  donc  deux  tiïèdres  (T'),  (T"),  correspondants 
à  des  valeurs  z',  z"  de  z,  prennent  en  même  temps  un  mouvement 
qui  se  réduit  à  une  rotation,  on  devra  avoir 

d*'=df. 

Donc  z' —  z"  sera  constant  dans  la  suite  de  ce  mouvement. 

Appliquons  cette  remarque  aux  deux  trièdres  (T4)  et  (T2)  qui 
correspondent  aux  valeurs  R  et  R'  de  5.  Quand  leur  mouvement 
se  réduira  à  une  rotation,  leur  sommet  décrira  une  ligne  de  cour- 
bure de  la  nappe  correspondante.  Donc  : 

Si  une  famille  de  lignes  de  courbure  de  (Si)  correspond  à 
une  famille  de  lignes  de  courbure  de  (S2),  la  différence  R —  R' 
demeure  constante  quand  on  se  déplace  sur  une  de  ces  lignes. 

La  condition  nécessaire  et  suffisante  pour  que  les  deux" 
familles  de  lignes  de  courbure  se  correspondent  sur  les  deux 
nappes  de  la  développée  d' une  surface  est  que  cette  surface  aie 
des  rayons  de  courbure  principaux  dont  la  différence  soie 
constante. 

Ce  dernier  théorème  est  diLk  M.  Ribaucour  (*). 

Au  reste,  ces  deux  propositions  se  déduisent  très  aisément  des 
équations  difTérenli elles  des  lignes  de  courbure  des  deux  nappes, 
prises  sous  les  formes  (10)  et  (18).  On  voit,  en  effet,  qu'il  faut, 


(«)  Ribaucoub,  Note  sur  les  développées  des  surfaces  {Comptes  rendus, 
t.  LXXIV,  p.  1399;  1872). 
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pour  que  ces  équations  soient  compatibles,  que  Ton  ait 

dR^=dR\ 
ce  qui  conduit  immédiatement  aux  deux  théorèmes  précédents. 

738.  Avant  d'appliquer  aux  surfaces  W  les  résultats  généraux 
que  nous  avons  obtenus,  nous  signalerons  une  série  de  recher- 
ches que  Tune  des  propriétés  fondamentales  de  la  surface  des 
centres  a  suggérées  à  MM.  Beltrami,  Laguerre  et  Ribaucour. 

Étant  donnée  une  surface  que,  pour  plus  de  netteté,  nous  sup- 
poserons rapportée  à  un  système  de  coordonnées  rectilignes  rec- 
tangulaires, imaginons  que,  par  chacun  de  ses  points,  on  mène 
une  droite,  définie  par  les  angles  a,  (3,  y  qu'elle  fait  avec  les  axes 
du  trièdre  (T)  relatif  à  ce  point.  Nous  allons  chercher  la  condition 
pour  que  toutes  les  droites  ainsi  obtenues  soient  normales  à  une 
surface. 

Pour  cela,  prenons  sur  la  droite  un  point  M'  à  une  distance  / 
de  M;  les  projections  de  son  déplacement  sur  les  trois  axes  du 
trièdre  (T)  seront,  si  nous  conservons  toutes  les  notations  du 
Tableau  IV  [II,  p.  385], 

!  d(l cosa)  -f-  A  du  •+- (q  du  -+-  q \  dv)l  cosy  —  (r  du  -+-  rv  dv)l  cosfJ, 
rf(/cosfi)H-  ddv  h-  (r  du-*-  rt  dv)lcosa  —  (p  du  ■+•  px  d\>)l cosy, 
d(lcos*;)  -*- (p  du -+~pt  dv)l  cos$  —  (q  du -h  qidv)l cosa. 

Il  faut  exprimer  que  Ton  peut  choisir  pour  /  une  fonction  de  u 
et  de  c ,  telle  que  ce  déplacement  soit  normal  à  la  droite,  quels  que 
soient  du  et  dv.  Écrivons  cette  condition  :  nous  aurons,  en  ajou- 
tant les  composantes  précédentes  après  les  avoir  multipliées  par 
4osot,  cosjî,  cosy,  la  condition 

(^5)  dl -\-  A  cosa  du  -+•  Ccospcfr  =  o. 

Et,  comme  dl  doit  être  une  différentielle  exacte,  il  faudra  que 
Ton  M 

.  .,  d(Acosa)       <>(Ccos3) 

(a6)  .dp         =         du       ' 

Telle  est  la  condition  cherchée.  Comme  elle  est  indépendante 
de  p,  q,  fi ,  qs ,  nous  obtenons  la  proposition  suivante  : 
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Si  Von  considère  des  droites  partant  des  différents  points 
d'uhe  surface  (S)  et  si  Von  suppose  que  la  surface  (S)  se  dé- 
forme en  entraînant  ces  droites  dans  son  mouvement,  le  système 
des  droites  ainsi  reliées  à  (2)  sera  toujours  formé  de  normales 
à  une  surface,  ou  ne  lésera  jamais  (•). 

Notre  méthode  cinématique  permettait  de  prévoir  ce  résultat. 
La  déformation  de  la  surface  fait  varier  seulement  les  rotations 
Pt  Ci  Pu  <1\  et  l'effet  de  ces  rotations  sur  les  points  d'une  droite 
passant  par  l'origine  est  de  leur  imprimer  des  déplacements  nor- 
maux à  la  droite.  On  peut  donc,  si  L'on  doit  exprimer  qu'une 
droite  est  perpendiculaire  au  déplacement  d'un  de  ses  points, 
négliger  les  rotations  du  trièdre  (T)  et  se  borner  à  introduire  les 
translations,  qui  dépendent  seulement  de  l'élément  linéaire. 

On  peut  évidemment  substituer  aux  deux  équations  (a5)  et  (a6) 
celles-ci 

4  àl  n         a  àl 

(il)  Acosa  =  —  -r-9         Ccosp  = — , 

au  r  Ov 

qui  nous  donnent,  pour  les  coordonnées  x\  y  du  point  M'  où  la 
droite  MM'  est  normale  à  la  surface  (S'),  les  valeurs  suivantes 

(28)  x  =  Icosa  =_  x  -  ,        y  =  /cosp  =.-  g  R, 

d'où  l'on  déduit 

Or,  si,  du  point  M  comme  centre,  on  décrit  une  sphère  de 
rayon  /,  elle  enveloppera  évidemment  la  surface  (2').  Le  résultat 
obtenu  par  M.  Beltrami  peut  donc  s'énoncer  ainsi  : 

Si  Von  construit  des  sphères  ayant  leurs  centres  aux  diffé- 
rents points  d'une  surface  (S),  les  droites  qui  joignent  chaque 
point  de  V enveloppe  (ï!)  des  sphères  au  point  correspondant 


(*)  Cette  proposition  est  due  à  M.  Beltrami  (Bicerche,  art.  VI,  p.  i5).  Elle  a 
été  depuis  retrouvée  par  Lagubrre.  (  Voir  une  Not<e  Sur  les  systèmes  fte  droites 
normales  à  une  sur/ace,  insérée  en  1878  aux  Nouvelles  Annales  de  Mathéma- 
tiques, t.  XVII,  p.  181.) 
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de  (1)  demeurent  invariablement  liées  à  cette  sur/ace  quand 
on  la  déforme  de  toutes  les  manières  possibles.  En  d'autres 
termes,  les  coordonnées  du  point  de  contact  de  chaque  sphère, 
par  rapport  au  trièdre  (T)  relatif  à  son  centre,  dépendent  seu- 
lement de  Vêlement  linéaire. 

Il  est  aisé  de  rattacher  aux  propositions  précédentes  les  pro- 
priétés de  la  surface  des  centres.  Imaginons,  en  effet,  que  les 
droites  soient  prises  tangentes  i  la  surface  (S)  ;  et  supposons  même, 
ce  qui  est  toujours  permis,  que  Ton  ait  choisi  les  coordonnées  de 
telle  manière  que  ces  droites  soient  tangentes  aux  courbes  de  pa- 
ramètre v.  On  aura  alors 

cosat  =  i,       cosp  =  o, 

et  la  condition  d'orthogonalité  (26)  deviendra 

àk 

On  pourra  donc  prendre  A  =  i,  et  Ton  voit  que  les  droites  de- 
vront être  les  tangentes  à  une  famille  de  géodésiques. 

759.  D'une  manière  générale,  prenons  pour  les  courbes  de 
paramètre  v  celles  qui  sont,  en  chaque  point,  tangentes  k  la  pro- 
jection de  la  droite  correspondante  sur  le  plan  tangent  de  (S). 
Alors  on  aura  constamment  cos(î  =  o,  et  la  condition  d'orthogo- 
nalité  (26)  nous  donnera 

(3o)  Àcosa  =  f(a). 

Le>cas  particulier  où  A  est -égal  à  1  nous  conduit  au  théorème 
suivant,  qui  a  été  énoncé  par  M.  Beltrami  : 

Si  Von  construit  une  famille  de  géodésiques  et  leurs  tra- 
jectoires orthogonales;  que,  par  les  différents  points  de  la  sur- 
face,  on  mène  des  droites  normales  aux  trajectoires,  faisant 
avec  la  surface  un  angle,  constant  sur  chaque  trajectoire,  mais, 
pouvant  varier  quand  on  passe  d'une  de  ces  courbes  à  la  sui* 
vante,  les  droites  ainsi  obtenues  seront  normales  à  une  même 
surface. 

En  particulier,  on  peut  supposer  que  l'angle  est  constant,  et 
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l'on  réalise  ainsi  un  assemblage  géométrique  dans  lequel  des 
droites  normales  à  une  surface  (2)  sont  coupées  sous  un  angle 
constant  par  une  autre  surface  (S).  On  voit  qu'alors  les  projec- 
tions des  droites  sur  (S)  sont  tangentes  à  une  famille  de  géode- 
situes.. 

D'autres  conséquences  peuvent  encore  être  déduites  des  for- 
mules précédentes'  et,  en  particulier,  le  théorème  de  Malus  et  de 
Dupin.  Mais,  comme  nous  avons  déjà  étudié  cette  question, 
nous  renverrons  aux  Mémoires  déjà  cités.  Nous  nous  contenterons 
de  signaler  une  interprétation  géométrique  du  paramètre  diffé- 
rentiel àl  d'une  fonction  quelconque  /. 

Si,  des  différents  points  de  (S),  on  décrit  les  sphères  de  rayon  /, 
nous  avons  vu  que  la  droite  qui  joint  le  centre  de  chaque  sphère 
au  point  de  contact  de  cette  sphère  avec  son  enveloppe  fait  avec 
la  normale  un  angle  y  défini  par  la  formule  (29).  On  en  déduit 

(3i)  sin«Y  =  M. 

,  760.  Nous  allons  rattacher  aux  propositions  précédentes  des 
recherches  plus  générales  relatives  à  des  courbes  quelconques. 

Étant  donnée  une  congruence  quelconque  de  courbes  (G),  on 
peut  établir  de  bien  des  manières  une  correspondance  entre  les 
différentes  courbes  (G)  et  les  points  d'une  surface  (2).  Par 
exemple,  on  fera  correspondre  à  chaque  courbe  (C)  le  point  où 
elle  coupe  (S)  ou  bien  le  point  où  un  plan  normal  à  (C)  peut  être 
tangent  à  (2),  etc.  La  correspondance  une  fois  établie,  chaque 
courbe  (C)  occupe  une  certaine  position  par  rapport  au  trièdre  (T) 
du  point  correspondant  de  (S).  Or,  quand  la  surface  se  déforme, 
elle  entraîne  les  trièdres  (T)  de  chacun  de  ses  points!  et  Ton  peut 
concevoir  qu'elle  entraîne  aussi  les  courbes  (C),  que  l'on  supposera 
invariablement  liées  chacune  au  trièdre  correspondant.  Cette  no- 
tion du  mouvement  de  déformation  qui  entraîne  les  courbes  (Ç) 
étant  admise,  on  peut  se  demander  si  ces  courbes  pourront  être, 
pour  chacune  des  formes  que  prend  (S),  normales  à  une  famille 
de  surfaces.  Il  y  a  là  une  série  de  questions,  analogues  à  celles  que 
nous  avons  étudiées  pour  les'droites,  et  que  nous  allons  examiner 
dans  les  cas  particuliers  qui  paraissent  les  plus  intéressants. 

Supposons  que  les  courbes  (C)  soient  planes  et  situées  dans  les 
plans  tangents  de  (2).  Rapportons  chacune  d'elles  au  trièdre  (T) 
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du  point  de  contact  de  son  plan  et  de  (2).  Alors  les  coordonnées 
x,^d'un  point  quelconque  de  cette  courbe  peuvent  être  consi- 
dérées comme  des  fonctions  d'un  paramètre  t,  dont  la  variation 
donnera  tous  les  points  de  la  courbe,  et  des  coordonnées  curvi- 
lignes u  et  v  du  sommet  du  trièdre  (T).  Si  nous  conservons  toutes 
les  notations  du  Tableau  I  [II,  p.  382],  les  projections  du  dépla- 
cement du  point  ( x,  y)  seront 

(32) 


dx 

-*-  idu-h 

£i<fr 

—  (rrfu+  rtdv)y, 

dy 

-h  y  du + 

*\\dv 

+  (rrfa+ri  dp)s, 

(pdu+À 

p*di>)y 

~-(qdu-+-  qt  dv)x. 

Il  faut  exprimer  que  Ton  peut  choisir  pour  t  une  fonction  de  u 
et  de  9  telle  que  le  déplacement  soit,  pour  toutes  les  valeurs  de  du 
et  de  rfp,  normal  à  la  courbe  (C).  On  obtient  ainsi  la  condition 

—  [rfr-h  {  du  -h{t  dv — (r  du  -t-  rf  dv)y] 

-h  -*£  [4?  "+"  1  du  "+"  li  d»  "»■  (r  du  ■+-  ri  dv)x]  =  o. 

Si  l'on  y  remplace  dx,  dy  par  leurs  valeurs,  et  si  l'on  pose 

«»>      »-S(«*«-")*f  (£***-)• 

elle  prend  la  forme 

(34)  Pdt  +  Mdu  +  Mtdv  =  o. 

Comme  P,  M,  M<  ne  dépendent  que  de  l'élément  linéaire  de  la 
surface  {£),  on  peut  déduire  de  la  théorie  bien  connue  des  équa- 
tions de  la  forme  précédente  le  théorènTe~~suivant  : 

Considérons  des  courbes  planes  formant  une  congruence  et 
normales  à  une  ou  plusieurs  surfaces  (S'),  (S'), ....  Admettons 
qu'elles  soient  entraînées  dans  la  déformation  de  la  surface  (S) 
enveloppe  de  leurs  plans;  les  points  de  ces  courbes  qui  se  trou- 
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voient  sur  (S'),  (S*),  . . .  ne  cesseront  pas  de  former  des  «*r- 
faces  orthogonales  aux  courbes. 

En  particulier,  si  les  courbes  sont  normales  à  toute  une 
famille  de  surfaces,  elles  conserveront  toujours  cette  pro- 
priété («)• 

Ici  encore,  des  considérations  cinématiques  très  simples  expli- 
quent les  résultats  précédents.  Les  routions/?,  q,p\,q\,  qui 
varient  seules  dans  la  déformation  d'une  surface,  n'impriment  à 
tout  point  du  plan  tangent  qu'un  déplacement  normal  à  ce  plan, 
et  il  est  clair  que  ce  déplacement  ne  peut  intervenir  dans  la  ques- 
tion telle  qu'elle  a  été  posée. 

761.  Le  cas  particulier  où  la  courbe  (C)  est  un  cercle  conduit 
à  une  proposition  élégante  et  nouvelle  que  nous  allons  faire  con- 
naître, parce  qu'elle  se  rattache  directement  à  la  théorie  de  la  dé- 
formation d'une  surface.  Prenons  les  équations  qui  définissent  le 
cercle  sous  la  forme 

(35)  x  =  x0-h  Rcos/,        y  =yo  +  Rsinf; 

x%,y%  seront  les  coordonnées  du  centre,  R  le  rayon  du  cercle;  et 
ces  trois  variables  seront  des  fonctions  de  u  et  de  v.  On  pourra 
prendre  ici,  d'après  les  équations  (33), 

!P  =  R, 
M  =  (ë+ n  +  r*°) cos'-  (2r  •*•  •*  -  r'°)  **'+'** 
Mi=  f-^  +  ijj  +  rjtfojcost--  (-£*  -J-£i  —  rf^tjsiiW-Hr,R. 

Si  l'on  écrit  la  condition  d'intégrabilité  de  l'équation  (34) 

■'(S-S)*"(Ç-S)*".(£-S)-*  • 

on  trouvera,  après  quelques  réductions  et  en  tenant  compte  des 


(')  Ribaucour,  Sur  la  déformation  des  surface*  (Comptes  rendus,  t.  LXX, 
p.  33o;  1870). 
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cos/, 


-[S(S*«-^) 

<>R/<fcr,      .  \      _.    (dr      dr,\l  .   , 

-(*+<-^)(£^+'*)**(S-Ê)-* 

Celte  équation,  considérée  comme  devant  déterminer  /,  ne 
peut  admettre  plus  de  deux  solutions  sans  être  identiquement  vé- 
rifiée. Par  suite  : 

Si  les  cercles  d'une  congruence  sont  normaux  à  plus  de 
deux  surfaces,  ils  admettent  toute  une  famille  de  surfaces 
trajectoires  orthogonales. 

C'est  le  théorème  déjà  démontré  par  des  méthodes  différentes 
aux  n<"  446  et  477. 

Pour  qu'il  y  ait  une  infinité  de  surfaces  normales  à  tous  les 
cercles,  il  faudra  que,  dans  l'équation  précédente,  les  coefficients 
de  sini,  de  cosl  et  le  terme  indépendant  de  t  soient  nuls  séparé- 
ment', ce  qui  donnera  trois  relations.  Résolvons  les  deux  pre- 
mières par  rapport  aux  dérivées  de  R;  nous  obtiendrons  le  sys- 
tème suivant  : 


(37) 


-lijr,, 


-»(£-£)-  (~-&-)(^-£-«.) 

Or  il  suffit  de  comparer  ces  équations  à  celles  que  nous  avons 
D.  —  III.  a3 
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obtenues  sous  les  nos  (10)  el  (12)  à  la  page  257  pour  reconnaître 
qu'elles  n'en  diffèrent  que  par  les  notations  :  on  passe  des  unes 
aux  autres  en  remplaçant  x,  y,  z  par  x09y0y  R/.  Si  Ton  remarque 
que,  dans  le  problème  actuel,  x^y^  R*  sont,  par  rapport  au 
trièdre  (T),  les  coordonnées  du  centre  d*une  des  sphères  de  rayon 
nul  passant  par  le  cercle,  tandis  que,  dans  le  problème  traité  à  la 
page  257,  xy  y,  z  sont  les  coordonnées  d'un  point  fixe  de  l'espace 
par  rapport  au  trièdre  (T),  on  sera  conduit  au  théorème  suivant 
qui  établit  les  rapports  annoncés  entre  la  théorie  des  systèmes 
que  nous  avons  appelés  cycliques  (Livre  IV,  Chap.  XV)  et  celle 
de  la  déformation  des  surfaces  : 

Pour  trouver  le  système  cyclique  le  plus  général  formé  de 
cercles  situés  dans  les  plans  tangents  d'une  surface  (S),  on 
prendra  Vu  ne  quelconque  (ï')  des  surfaces  applicables  sur  (S) 
et  Von  construira  tous  tes  cercles  (C)  qui  sont  à  V intersection 
des  plans  tangents  de  (ï')  et  d'une  sphère  fixe  de  rayon  nul. 
Si  la  surface  (S*)  se  déforme  en  entraînant  les  cercles  (C), 
de  manière  à  venir  coïncider  avec  la  surf  ace  proposée  (S),  la 
eongruence  des  cercles  (O)  se  transforme  dans  le  système  cy- 
clique cherché. 

762.  On  peut,  à  l'aide  de  quelques  considérations  géométriques, 
expliquer  en  partie  et  même  généraliser  la  proposition  précédente. 
Étant  donnée  une  surface  (£),  déformons-la  de  manière  à  obtenir 
une  nouvelle  surface  (Z')  et  supposons  que  les  différents  plans 
tangents  de  (2)  soient  entraînés  dans  cette  déformation.  Un  point  M 
de  l'espace  se  trouve  dans  une  infinité  de  plans  tangents  de  (£); 
et,  par  suite,  il  viendra,  après  la  déformation  de  cette  surface, 
occuper  une  infinité  de  positions  différentes  distribuées  sur  une 
courbe  (y),  suivant  qu'on  le  regardera  comme  lié  à  tel  ou  tel  de 
ces  plans  tangents.  Puisque  à  chaque  point  M  correspond  ainsi 
une  courbe  (y),  il  suit  de  là  qu'à  tous  les  points  d'une  ligne 
quelconque  (K)  correspondra  une  surface  (4>),  qui  se  replierait  et 
se  réduirait  à  (K)  si  la  surface  (T),  en  se  déformant,  venait  de 
nouveau  coïncider  avec  (2).  Cela  posé»  soit  (À)  une  développable 
circonscrite  au  cercle  de  l'infini;  elle  est  coupée  par  les  plans 
tangents  de  (S)  suivant  des  courbes  (C)  qui,  entraînées  dans  la 
déformation  de  (Z),  deviennent  des  courbes  (C),  situées  dans  les 
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plans  tangents  de  (S;).  Nous  allons  montrer  que  ces  courbes  (O) 
sont  normales  à  toutes  les  surfaces  (♦)  qui  correspondent  aux 
différentes  génératrices  rectilignes  de  (A). 

Pour  établir  cette  proposition,  il  suffit  de  remarquer  qu'elle 
subsistera  pour  toutes  les  formes  de  (2'),  quand  elle  sera  établie 
pour  Tune  d'elles  (n°  760).  Prenons  donc  la  surface  dans  sa  forme 
initiale  (£);  alors  la  proposition  devient  évidente;  car  toutes  les 
courbes  (C)  qui  passent  en  un  point  M  de  la  développable  (A)  y 
sont  orthogonales  à  la  génératrice  rectiligne,  qui,  pour  ces  déve- 
loppâmes singulières,  est  aussi  la  normale  à  la  surface;  et  cette 
génératrice  rectiligne  est  bien  la  forme  actuelle  de  l'une  des  sur- 
faces (4>). 

Il  suffit  maintenant  de  supposer  que  la  développable  (A)  soit 
une  sphère  de  rayon  nul  pour  rétrouver  les  systèmes  cycliques . 
qui  font  l'objet  de  la  proposition  énoncée  à  la  fin  du  numéro  pré- 
cédent. 

Cette  proposition  a  de  nombreuses  conséquences  sur  lesquelles 
nous  n'insisterons  pas  en  ce  moment.  On  en  déduit,  par  exemple, 
que,  si  l'on  connaît  les  trois  familles  orthogonales  qui  composent 
un  système  cyclique,  on  peut,  sans  aucune  intégration,  trouver 
une  surface  (S)  applicable  sur  la  surface  (S)  enveloppe  des  plans 
des  cercles  du  système,  puis  d'autres  systèmes  cycliques  pour  les- 
quels les  cercles  soient  dans  les  plans  tangents  de  (S)  ou  de  (£'), .... 
Tous  ces  résultats,  que  le  lecteur  pourra  développer,  nous  éloi- 
gneraient de  notre  sujet;  nous  nous  attacherons,  au  contraire,  à 
la  proposition  suivante,  qui  joue  un  râle  fondamental  dans  la 
théorie  des  surfaces  à  courbure  constante  et  qui  a  été  établie 
analytiquement  par  M.  Bibaucour  dans  la  Note  citée  plus  haut. 

Cherchons  s'il  existe  des  systèmes  cycliques  formés  avec  des 
cercles  tous  de  même  rayon  R.  Si  nous  conservons  toutes  les 
notations  du  théorème  fondamental,  nous  voyons  que  tous  les 
plans  tangents  de  la  surface  {S)  devront  être  coupés  suivant  des 
cercles  de  même  rayon  R  par  une  sphère  de  rayon  nul.  Si  O  est  le 
centre  de  cette  sphère  réduite  à  un  point,  il  faudra  évidemment 
que  (V)  soit  une  sphère  de  centre  O  et  de  rayon  Ri  ;  de  plus,  tous 
les  cercles  situés  dans  les  plans  tangents  de  (£')  auront  leurs 
centres  aux  points  de  contact  de  ces  plans.  Revenant  de  là  à  la 
surface  (£)>  nous  obtenons  le  théorème  de  M*  RJhaucour  : 
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//  existe  des  systèmes  cycliques  pour  lesquels  les  cercles  sont 
tous  égaux.  On  les  obtient  en  prenant  une  surface  quelconque  à 

courbure  totale  constante  ^-  et  en  décrivant,  dans  chaque  plan 

tangent  de  cette  sur/ace  et  du  point  de  contact  comme  centre, 
un  cercle  de  rayon  R. 

Il  résulte  de  notre  méthode  que  l'on  saura  trouver  les  trois 
familles  qui  composent  le  système  orthogonal  dès  que  Ton  saur» 
appliquer  k  surface  sur  la  sphère  de  rayon  Rt,  c'est-à-dire  trouver 
ses  géodésiques  (n°  684) .  Mais  nous  reviendrons  plus  loin  (Chap.  XI) 
sur  ce  sujet.  Noua  avons  voulu  seulement  montrer  comment  la 
proposition  que  nous  venons  d'énoncer  se  rattache  au  théorème 
général  du  numéro  précédent. 
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CHAPITRE  IX.   , 

PROPRIÉTÉS    DIVERSES    DES    SURFACES    W. 

Première  propriété  :  Théorème  de  M.  Halphen,  relation  entre  les  courbures  to- 
tales des  deux  nappes  de  la  développée.  —  Deuxième  propriété  :  Détermination 
par  dç  simples  quadratures  des  lignes  de  courbure  de  toute  surface  W  ;  re- 
marque de  M.  Weingarten.  —  Troisième  propriété,  due  à  M.  Ribaucour  :  les 
lignes  asymptotiques  se  correspondent  sur  les  deux  nappes  de  la  développée: 
la  véritable  origine  de  cette  remarquable  proposition  se  trouve  dans  le  fait 
que  les  asymptotiques  sont  les  caractéristiques  de  l'équation  aux  dérivées  par- 
tielles dont  dépend  le  problème  de  la  déformation  d'une  surface.  —  Propriété 
géométrique  relative  aux  asymptotiques  des  développées  pour  la  nouvelle  classe 
de  surfaces  W  découverte  par  M.  Weingarten.  —  Recherche  directe  de  toutes 
les  surfaces  qui  possèdent  cette  propriété.  —  Détermination  et  construction 
géométrique  de  toutes  les  surfaces  applicables  sur  le  parabolotde  de  révolution. 
—  Rapports  avec  la  théorie  des  surfaces  miniraa. 


763.  Après  avoir  rappelé  les  propriétés  essentielles  de  la  déve- 
loppée d'une  surface,  nous  pouvons  maintenant  poursuivre  l'étude 
des  surfaces  W  et  indiquer  différentes  propositions  relatives  à  ces 
surfaces. 

Reprenons  d'abord  les  formules  (10)  données  au  Chapitre  pré- 
cédent [Tableau  VII,  p.  34o] 

dR  dK 

(I)  R^'^-CR-R')*-^.,  Rir;^_(R_-R')1-*U 

dïT  év 

En  les  multipliant  membre  à  membre,  on  en  déduit  la  relation 

suivante 

dR  dR'  _  dR  dR' 

,  du    àv         dv    du 


(a)  RiRjRfR^CR-  R')*=  (R  -  R')* 


dR  dlV 
dv   du 


qui  met  en  évidence  un  remarquable  théorème  de  M.  Halphen  : 
Pour  qu  une  surface  donnée  soit  une  surface  Vf,  il  faut 
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il  suffit  que,  pour  chaque  point  M  de  cette  sur/ace,  le  produit 
des  quatre  rayons  de  courbure  principaux  des  deux  nappes  de 
la  développée  aux  centres  de  courbure  principaux  correspon- 
dants M,  et  M2  (Jig-  74)  soit  égal  à  la  quatrième  puissance  de 
la  distance  de  ces  deux  points  (  '  ). 

Ainsi  l'on  a,  pour  toute  surface  W, 

(6)  R,R'IRiR'J^(R--K'/, 

et  cette  remarquable  relation  montre  immédiatement  que,  pour 
toute  surface  W,  les  deux  nappes  de  la  développée  sont,  aux 
points  correspondants  M,  et  M2,  toutes  deux  convexes  ou  toutes 
deux  à  courbures  opposées. 

On  reconnaît  aussi  que  ces  deux  nappes  ne  peuvent  être,  Tune 
et  l'autre,  à  courbure  totale  constante  que  si  la  relation  entre  les 
rayons  de  courbure  est  » 

l\  —  R'  —  const. 

Mais  nous  reviendrons  plus  loin  sur  cette  proposition. 

704.  Une  seconde  propriété  caractéristique  des  surfaces  W  a 
été  signalée  tout  récemment  par  M.  Weingarten;  elle  se  rattache  ù 
une  remarque  très  intéressante  de  M.  Lie  (2). 

Une  surface  W  étant  donnée,  on  connaît,  par  cela  même,  les 
deux  nappes  (Si)  et  (St)  de  sa  développée,  et  Ton  sait  que  ce> 
deux  nappes  sont  applicables  Tune  et  l'autre  sur  des  surfaces  Ht» 
révolution.  Or  nous  avons  vu  (n°689)  que,  si  une  surface  donnée 
est  applicable  sur  une  surface  de  révolution,  on  peut  toujours, 
par  de  simples  quadratures,  déterminer  les  géodésiques  qui  cor- 
respondent aux  méridiens  de  la  surface  de  révolution,  toutes  les 
fois  au  moins  que  la  courbure  totale  de  la  surface  proposée  n'est 
pas  constante.  D'ailleurs,  ces  géodésiques,  prises  successivement 


(•)  ll.imtKN  (G.),  Tltéorèmc  concernant  le$  turf  aces  dont  le»  rayons  de 
cQutbun  principaux  sont  liés  par  une  relation  {Bulletin  de  la  Société  mathé- 
matique, t.  IV,  p.  9'i;  1876). 

(')  Lie  (S.)»  Veber  Fine  lien  deren  Krikmmungsradien  dure  h  eine  Relation 
verknùpft  sind  {Archiv  for  .\fathematik  og  JS'aturvidepskab,  t.  IV,  p.  $07; 
1870). 
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sur  les  deux  nappes  (Si)  et  (S2),  répondent  évidemment  aux 
lignes  de  courbure  de  la  surface  W;  de  là  résulte  le  théorème  de 
M.  Lie  : 

On  peut  toujours,  par  de  simples  quadratures,  déterminer 
les  lignes  de  courbure  de  toute  surface  W  donnée. 

C'est  cette  intéressante  proposition  que  M»  Weingarten  g  dé- 
montrée de  la  manière  suivante  : 

x,y^  z  étant  les  coordonnées  d'un  point  de  la  surface  et  c,  c', 

c"  les  cosinus  directeurs  de  la  normale  en  ce  point,  considérons 

le  déterminant 

dx    dy    dt 

M)  ^f=      c      c'      c" 

de    de'    de" 

qui  est  une  forme  quadratique  des  différentielles  du,  dv  des  coor- 
données curvilignes  u  et  r.  Si  l'on  conserve  toutes  les  notations 
des  Tableaux  I  et  II  [II,  p.  382],  on  trouve  qu'elle  se  réduit  k 

( p  du  -+-/>|  dv){%  du  -f-  $1  dv)  -f-  (  q  du  -+-  q{  dv){  rt  du  -+-  ni  dv)  ; 

et,  par  conséquent,  égalée  à  zéro,  elle  donnerait,  nous  le  savions 
déjà  (n°  138),  l'équation  différentielle  des  lignes  de  courbure. 
D'autre  part,  si  l'on  considère  la  courbe  tangente  à  la  direction 
définie  par  les  différentielles  du,  dv,  cette  forme  quadratique 
revêtira  l'expression  entièrement  géométrique 

d)  $=(dm-^\ds. 

Cela  posé,  M.  Weingarten  (*)  a  montré  que  la  condition  néces- 
saire et  suffisante  pour  que  cette  forme  quadratique  puisse  se 
ramènera  un  produit  dzdfi  de  deux  différentielles,  c  est-à-dire 
pour  quelle  ait  une  courbure  totale  nulle,  est  que  la  surface 
proposée  soit  une  surface  W. 

En  effet,  supposons  que  les  variables  u  et  t>  soient  les  para- 
mètres des  lignes  de  courbure;  alors  la  forme  quadratique  prend 


(')  Weingarten  (  J.).  Ueber  eine  Eigenschaft  der  Ftàchen  bti  denen  der  tint 
l/aup tk rù mm  un gs radius  tint  Functhn  dts  andertn  isl  {Journal  dt  C  relit, 
l.  QII,  p.  i84;  1888). 
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l'expression  suivante  [II,  p. .386] 
el  sa  courbure  totale  [II,  p.  387]  est 

Si  l'on  tient  compte  des  formules  (5)  du  Tableau  V,  on  trouve, 
après  quelques  réductions  faciles, 


g  VdR  dW  __  ÔR  <mi 

j>i<7(K'— R)'  [<>"    *>         à\>   au  y 


ce  qui  démontre  la  proposition  de  M.  Weingarten. 

D'après  cela,  si  l'on  donne  une  surface  W,  il  sera  toujours 
possible  de  former,  avec  un  système  de  coordonnées  d'ailleurs 
quelconque,  la  forme  quadratique  $.  Comme  cette  forme  est  ré- 
ductible à  un  produit  d%d$,  nous  savons  (n°684)  que  l'on  pourra 
toujours,  par  de  simples  quadratures,  déterminer  les  variables 
a  et  p,  c'est-à-dire  les  paramètres  des  deux  familles  de  lignes 
de  courbure.  La  proposition  de  M.  Lie  se  trouve  ainsi  démontrée 
par  une  voie  moins  directe,  mais  plus  précise. 

765.  La  troisième  propriété  caractéristique  des  surfaces  W  se 
déduit  immédiatement  de  la  comparaison  des  équations  différen- 
tielles (5)  [p.  34o  et  34i]  qui  conviennent  aux  lignes  asympto- 
tiques  des  deux  nappes  de  la  développée.  On  reconnaît,  en  effet, 
que  ces  équations  différentielles  deviennent  identiques  dans  le  cas 

011  l'on  a 

dR  àW      dR  dW  _ 

du    dv         dv   du  ~~     ' 

et  dans  ce  cas  seulement  (').  De  là  résulte  cette  remarquable 
proposition,  due  à  M.  Ribaucour  (a)  : 

Pour  que  tes  lignes  asymptotiques  se  correspondent  sur  les 
deux  nappes  de  la  développée  cTune  surface  donnée,  c'est- 


(•)  Nous  laisserons  au  lecteur  le  soin  d'examiner  l'hypothèse  où  l'une  des 
quantités  r,  t\  serait  nulle. 

(*)  Ribaucour,  Note  sur  les  développées  des  surfaces  (Comptes  rendus  des 
séances  de  V Académie  des  Sciences,  t.  LXX1V,  p.  1399;  ibu). 
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à  dire  pour  qu'à  tout  système  conjugué  tracé  sur  la  première 
nappe  corresponde  un  système  conjugué  de  ta  seconde  nappe, 
il  faut  et  il  suffit  que  les  deux  rayons  de  courbure  principaux 
de  cette  surface  soient  fonctions  l'un  de  Vautré. 

Une  seule  condition  est  nécessaire,  on  le  voit,  pour  que  les 
deux  familles  d'asymptotiques  se  correspondent  sur  les  deux 
nappes  (S,)  et  (S2)  de  la  développée.  On  explique  aisément  ce 
fait  si  singulier  si  l'on  remarque  que,  sur  chacune  de  ces  nappes, 
les  courbes  de  paramètres  u  et  e,  qui  correspondent  aux  lignes  de 
courbure  de  la  proposée  (2),  forment  deux  familles  de  lignes  con- 
juguées (n°  752). 

Si  Ton  se  reporte  à  l'équation 

1    '  du  \  f*  dv)  ■*"  àt>  \k*  ât>  l      ko'  "~  °' 

dont  dépend  (n°  742)  la  détermination  de  la  surface  (2!)  et,  par 
suite,  des  deux  nappes  (S,)  et  (S2),  on  reconnaît  immédiatement 
que  les  caractéristiques  de  cette  équation  aux  dérivées  partielles, 
définies  par  l'équation  différentielle 

(7)  <p'*rfii*-+-*«<p'<fr*=o, 

sont  représentées,  sur  l'une  et  l'autre  nappe,  par  les  lignes  asvm- 
plotiques  de  ces  nappes.  Cette  remarque  nous  dévoile  la  véritable 
origine  de  la  proposition  de  M.  Ribaucour. 

Si  les  lignes  asymptotiques  se  correspondent  sur  les  deux 
nappes  (S«)  et  (S%)  de  la  développée  d'une  surface  W,  cela 
tient  à  ce  que  ces  lignes  sont  les  caractéristiques  de  l'équation 
aux  dérivées  partielles  dont  dépend  le  problème  de  la  défor- 
mation de  l'une  et  de  l'autre  nappe;  et,  dans  le  cas  des  sur- 
faces W,  ces  deux  problèmes  se  ramènent  l'un  à  l'autre  et  se 
résolvent  en  même  temps. 

766.  Laissant  au  lecteur  le  soin  de  développer  celle  remarque, 
nous  indiquerons  seulement  les  résultats  suivants,  dont  la  vérifi- 
cation ou  la  démonstration  n'offre  aucune  difficulté. 

Considérons  la  surface  (2)^  les  deux  nappes  (Si),  (S*)  et  la 
sphère  (S)  sur  laquelle  s'effectue  la  représentation  des  lignes  de 
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courbure  de  (S).  Cela  posé,  les  caractéristiques  de  l'équation  (6), 
«•'est-à-dire  les  asymptotiques  de  (Sf)  et  de  (S2),  correspondent  : 

Aux  lignes  de  longueur  nulle  de  la  sphère  dans  le  cas  des  sur- 
faces minima  ou  des  surfaces  pour  lesquelles  la  somme  des  rayons 
de  courbure  est  constante; 

Aux  lignes  de  longueur  nulle  de  la  surface  dans  le  cas  des  sur* 
faces  dont  la  courbure  moyenne  est  constante; 

Aux  asymptotiques  de  la  surface  dans  le  cas  des  surfaces  à  cour- 
bure totale  constante; 

A  des  lignes  rectangulaires  de  la  sphère  quand  la  différence  des 
rayons  de  courbure  est  constante; 

A  des  lignes  rectangulaires  de  la  surface  quand  la  différence  des 
inverses  des  rayons  de  courbure  est  constante; 

A  des  lignes  conjuguées  de  la  surface  quand  le  rapport  des 
rayons  de  courbure  est  constant. 

Examinons  maintenant  ce  qu'elles  deviennent  pour  la  nouvelle 
classe  de  surfaces  W  découverte  par  M.  Weingarten.  On  a  alors 

(n»743) 

(8)  *.=  sin-j         <?'(*)  ==  cos-  »         cp"<  A)  =  —  tang-; 
et,  par  suite,  l'équation  différentielle  (7)  devient  ici 

(9)  du*  =  tanar*  -  dv*. 

•à 

Or  l'élément  linéaire  de  la  sphère  (S)  sur  laquelle  s'effectue  la 
représentation  sphérique  de  la  surface,  élément  linéaire  donné 
par  la  formule  (12)  [p.  319],  devient  ici 


,  #        du>  dv* 

dv*  =  -  - 


lu  u> 

sin*  -       cos*  — 
a  .    2 


=  [  d(  u  rfc  i>)]«  -+-  cot*  ~  (  du  qz  tang*  —  dvf  ; 


et  Ton  voit  ains!  que  les  lignes  asymptotiques  de  l'une  quelconque 
des  nappes  (Si)  et  (S2)  corresp.ondent,  sur  la  sphère  (S),  aux 
geodésiques  qui  sont  les  trajectoires  orthogonales  des  deux  fa- 
milles de  courbes  parallèles 

M-f.  i>=»coim.,        u  —  i>  =  const. 

Comme  la  normale  à  la  sphère  est  parallèle  ù  la  normale  cor* 
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res  pondante  de  (S),  il  résulte  de  là  une  propriété  géométrique  des 
nappes  (Sf)  et  (S2). 

Il  existe,  sur  chacune  de  ces  nappes,  une  famille  de  géode- 
siques  telle  que  les  tangentes  à  ces  lignes,  en  tous  les  points  où 
elles  sont  coupées  par  une  asymptotique  quelconque,  sont  paral- 
lèles à  un  plan  fixe,  qui  varie,  en  général,  quand  on  passe 
fVune  asymptotique  à  une  autre,  et  qui,  dy ailleurs,  n'est  pas 
généralement  tangent  au  cercle  de  V infini. 

Il  est  intéressant  de  rechercher  si  l'on  peut  déterminer  la  sur- 
face des  centres  en  s'appuyant  uniquement  sur  ce  résultat,  sans 
même  admettre  qu'elle  soit  applicable  sur  une  surface  de  révo- 
lution. Ce  sera  l'objet  du  calcul  que  nous  allons  développer. 

767.  Soit 
(10)  <fr*=rfa«-4-C*<fr* 

l'expression  de  l'élément  linéaire  rapporté  à  la  famille  des  géodé- 
siques  qui  figurent  dans  l'énoncé  précédent  et  à  leurs  trajectoires 
orthogonales.  Si  nous  désignons  par  a  et  (î  les  paramètres  des 
deux  familles  de  lignes  asymptotiques,  on  aura  (n°  723) 

du  dv  .  /C5  du 

00 


du  âv  /^ttx  dv 


du  àv  /(7  du 


du  ài>  /r— s  àv 

C,  C*  désignant  les  dérivées  première  et  seconde  de  C  par  rapport 
à  la  variable  u. 

Si,  conformément  à  nos  notations  habituelles,  nous  désignons 
par  a,  a',  a"  les  cosinus  directeurs  de  la  tangente  à  la  géodésique, 
la  propriété  de  la  surface  cherchée  se  traduit  par  les  deux  équa- 
tions 

af  -¥■  a'f  -f-  a'ty  =  o, 


(i3)  .      „ 
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où /,  <p,  ty  sont  des  fonctions  de  a  et  /,,  <p,,  ^,  des  fonctions  de  (1. 
Comme  les  rapports  seuls  de  ces  fonctions  interviennent  dans  les 
équations  précédentes,  on  peut,  pour  simplifier  les  calculs  ulté- 
rieurs, supposer  que  l'on  a 

j  /!-.,«  +  +«  =  ., 

£n  choisissant  convenablement  les  paramètres  a  et  (ï,  nous 
pourfons  encore,  sans  diminuer  la  généralité,  ajouter  les  deux 
équations  suivantes  : 


(l5)  !/îf-^  ?'«*-*- f.^1 

Différentions  la  première  des- équations  (i3)  par  rapport  à  [1: 
nous  trouverons 

,  «v  >.^«  da'        ,  da" 

Or  on  a,  par  exemple,  b  et  c  conservant  leur  signification  habi- 
tuelle, 

da       ,  /    du  àv  \  /    du  dv  \ 

%  =  b[r  à?  +  r>  dï)-c\9^  +e"ïï) 

ou,  en  remplaçant  r,  /•,  par  leurs  valeurs  et  tenant  compte  de  la 
seconde  formule  (i  s), 

(,7)  |=[éG-_c/CC-]|. 

Si  Ton  substitue  cette  expression  de  -^  et  les  expressions  ana- 
logues de  -rg>  -tq  dans  l'équation  (16),  il  viendra 

(£/-+-  6'<p  -h  b'ty)C—  (c/-f-  c'ç>  -*-  c*<J/)/CCT=  o. 
On  peut  donc  poser 


0") 

c/-+-  c'o  -h  c^^  =  XG't 

X  étant  un  facteur  que  Ton  obtiendra  d'ailleurs  immédiatement  si 
Ton  ajoute  les  deux  équations  précédentes  et  la  première  (i3)? 
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après  les  avoir  élevées  au  carré.  On  trouve  ainsi 

(19)  X»(C'*-hCC)  =  i. 

En  dtfférentiant  de  même  la  seconde  équation  (i3)  par  rapport 
à  a,  on  obtiendra  encore  les  deux  relations 

où  X  a  la  même  valeur  que  dans  les  formules  (18). 

Cela  posé,  diffërentions  la  première  équation  (18)  par  rapport 
à  jî.  Comme  on  a 

àb         /    du  dv\  I    du  dv\ 

et  les  équations  analogues  en  è',  If,  on  trouvera 

»°('5*itf)-«<»««»>î*«<i««'>$- 

Si  l'on  remplace  p  ^-+-/>«  ->§  par  sa  valeur  tirée  de  la  première 
équation  (12),  il  viendra 

En  différentiant  la  première  équation  (20)  par  rapport  à  a,  on 
obtiendra  de  même  la  relation 

qui,  rapprochée  de  la  précédente,  nous  donne 

Intégrons  ces  dcui  équations;  nous  aurons 

(ai)  Xl/?=V'         x/e?=u» 

U  désignant  une  fonction  de  u  et  V  une  fonction  de  f.  Si  mainte- 
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nant  on  divise  membre  à  membre,  on  trouvera 

(M)  C=^. 

On  voit  donc  que  la  surface  cherchée  doit  être  applicable  sur 
une  surface  de  révolution;  et  Ton  peut  supposer  V  égal  à  l'unité. 
En  remplaçant  X  par  sa  valeur,  tirée  de  l'équation  (19),  dans  Tune 
quelconque  des  équations  (21),  nous  aurons 

(a3)  C*  =  C(C'*-hCC). 

Telle  est  l'équation  différentielle  qui  fera  connaître  C.  Son  inté- 
gration, qui  n'offre  aucune  difficulté,  nous  donne 

(*4)  )/i—C*  dC  =  kdu, 

k  désignant  une  constante.  On  a  donc 

(a5)  r/=.    ■*      .        c         **C 


/TTc-*  (i-c*)« 

et,  en  tenant  compte  de  l'équation  (19), 

Alors  les  équations  (i3),  (18)  et  (20)  prendront  la  forme  défi- 
nitive 

af-i-a'y  -*-a*<J>  =  o,  «/i-h  a'?i-+-a'^i  =  o, 

bf  4-  b'o  -+-  bTty  -  C,  bf  -h  6'o,  -4-  6'<J/|  -  —  C, 

Comme  on  en  déduit 

«(/-/il  +  û'fo-^il  +  û'iHW^o, 

on  voit  que  les  cosinus  6,  b',  If  sont  proportionnels  à/ — /,, 
z  —  ç,,  ^  —  t|>,.  On  démontrerait  de  même  que  c>  c7,  <f  sont  pro- 
portionnels à  /-+-/i  jÇ-fOt,^^.  Celte  double  remarque  con- 
duit rapidement  à  la  détermination  des  neuf  cosinus.  Si  l'on  pose 
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on  obtient  les  valeurs  suivantes 


387 


(28) 


Ç?i  — ??i 


/1- H* 


b  = 


f-fx 

•a(i  — h/ 


6'  = 


o  —  ot 


V^i-H*  ~        /a(i  — H) 

\  /T^7»1  |/a(i—  H) 

H  et  C  étant  liés  par  les  deux  équations 


f+ft 
/a(n-H>' 


•a(i-hll) 


(»9> 


-•===.      /rro.^. 


qui  se  ramènent  à  une  seule.  On  déduit  do  là,  en  tenant  compte 
de  la  formule  (»4)« 


<3o) 


^€/«=—  7i/i±i*rflf, 
4  V   1  -  H 


équation  qui  fera  connaître  l'expression  de  w  en  a  et  fi. 

Pour  obtenir  de  même  l'expression  de  c,  on  remarquera  que 
Ton  a,  par  définition, 

adb-ha'  db'  -+-  a'  db"  =--rrf«~-r,  dv  =  —  C  dv. 

En  remplaçant  les  cosinus  a,  0<  . . .  par  leurs  valeurs  (28),  nous 
trouverons 

/    /.     dfi-df 
(3i)  nk(\  —  H)dv=      f    ©i     doi~do 

ty    tyi     dtyi  —  dty 

équation  qui  déterminera  v "par  une  quadrature. 

Il  ne  reste  plus  maintenant,  pour  définir  complètement  la  sur- 
face, qu'à  employer  les  formules 

dx  =  a  du  -+-  6  C  dv,        . . . , 

dans  lesquelles  on  remplacera  a,  6,  rf«,  </c  par  leurs  valeurs.  Il 
vient  ainsi 

4*^r=(?H-?i)(rf+i-€*P)-(+-4-+i)(rfo,-rf?). 
En  intégrant  et  en  employant  les  formules  analogues  relatives  à 
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y  et  *,  on  aura 

$kz  =/?1  -  o/f  -fr-y  (/t  <*?i -  ?i  <*/i)  r-f(f*?  -  ? <*/); 

telles  sont  les  formules  par  lesquelles  la  surface  se  trouve  déter- 
minée de  la  manière  la  plus  élégante.  On  en  déduit  immédiate- 
ment une  nouvelle  et  remarquable  propriété  géométrique  de  cette 
surface.  Comme  l'on  a 

I-,  àx  ,  dy  , ,  dz 

J    doi  '    d%  T    d% 

A  A                     A 

r,âx  ,  à  y  , ,  àz 

on  peut  énoncer  le  résultat  suivant  : 

En  chaque  point  d'une  ligne  asymptotique,  la  tangente  à 
l'autre  ligne  asymptotique  est  parallèle  à  un  plan  fixe. 

Mais  cette  propriété  n'est  pas  caractéristique  et  se  distingue 
par  là  de  celle  qui  nous  a  servi  de  point  de  départ.  Elle  appartient 
à  toutes  les  surfaces  définies  parles  formules  (32),  alors  même 
qu'il  n'y  a  aucune  relation  entre  les  fonctions/,  çp,  ^  ou/t,  yi,  ^«. 

768.  Il  ne  sera  pas  inutile  de  vérifier  les  résultats  que  nous  ve- 
inons d'obtenir  en  cherchant  directement  l'élément  linéaire  de  la 
surface  définie  par  les  formules  (32),  où  nous  supposerons  tou- 
jours que  les  fonctions  f,  fKy  ...  vérifient  les  relations  (i4)  et 
(i5).  On  aura 

i6A*  ds*  =  [(/+/!)*-+- (O  -h  <?i)*-+-  (<|/  -+-  <h )*] 

-Hf  +  A)(d/-4fx) 

-*-(?-+-  ?i)  (do  —  dot)  -+-  (^  -+-  <|/i)(<ty  —  ctyi)]*, 

ce  que  l'on  peut  écrire,  en  conservant  la  signification  donnée  à  H 
par  la  formule  (27), 
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Introduisons  la  variable  u  définie  p$r  l'équation 


369 


ikdu^-^/^^da-, 


non*  aaroDt 

I8**(«-H)(*«-rfu») 
=[-«-(f)>-[---(f)> 

Or  reprenons  la  valeur  de  //?  donnée  par  la  formule  (3i)  et 
élevons-la  au  carré.  Nous  trouverons 


<3S)  4^(i~H)*^*  = 


d? 


H 


dH  . 
—  —  dx 
dx 


«*.  -g*   *.+^.-a£"*4 


U  suffit  de  développer  et  de  comparer  à  la  formule  (35)  pour 
obtenir  l'expression  suivante  de  l'élément  linéaire 


(57) 


d$  *  =  du*  -£ </•>*, 


qui,  rapprochée  de  l'équation  (29),  confirme  tous  les  calculs  pré- 
cédents. 

En  exprimant  que  le  second  membre  de  la  formule  (36)  est  un 
carré  parfait,  on  reconnaît  que  H  doit  satisfaire  à  l'équation  aux 
dérivées  partielles 

[«— >fii*"S5]'-f—- (S)'][— -(sn- 

Si  l'on  remarque  que  Ton  peut  poser 
(38)  H  =  co8a>, 

eu  étant  la  variable  déjà  employée  plus  haut  (n°  766),  l'équation  se 
simplifie  beaucoup  et  devient 


D.  -  III. 


14 


3;0  LIVRE    VII.   —  CHAPITRE    IX. 

de  sorte  que  les  recherches  .précédentes  en  donnent  l'intégration 
complète,  et  sous  la  forme  la  plus  simple. 

La  valeur  de  dv  fournie  par  l'équation  (36)  peut  s'écrire  comme 
il  suit  _____ 

Uo)         -**-e«ï[v/^(g)5*H.V/.-(*f)>]i 

et  Ton  retrouve  encore  l'équation  (39)  en  exprimant  que  cette 
valeur  de  dv  est  réellement  une  différentielle  exacte. 

Enfin,  comme  l'équation  (3g)  n'est  pas  modifiée  quand  on  y 
remplace  o>  par  k  —  co  en  changeant  le  signe  de  l'un  des  radicaux, 
on  voit  que  l'on  pourra  définir  une  fonction  J  par  l'équation 


(40 


■**  -  «<  f  i/^fê)5*  -  ^^(174 


les  courbes  t>'=const.  seront  les  conjuguées  des  courbes  de  pa- 
ranrèlre  t>. 

Il  résulte  de  la  formule  (34)  que  Ton  a 

(.fa)  |        ikdu  =  —  cosJ—  «foi, 


ce  qui  permet  de  donner  à  l'équation  (3^)  la  forme  suivante 

(43)  4*f  ds*  =  cos* - d**-*-  4**  sio*  -  dv*. 

Celte  expression  de  l'élément  linéaire  convient  aux  surfaces 
applicables  sur  le  paraboloïde  de  révolution 

(44)  *  =  *(*■+/■), 
c'est-à-dire  sur  le  paraboloïde  de  paramètre  ?• 

769.  En  changeant  un  peu  les  notations,  nous  pouvons  énoncer 
le  théorème  suivant,  qui  résume  toute  cette  recherche  : 

Les  équations 

=  ?+i  -  +?i  -+-   f  (<?i  dtyx  —  <|>,  dyx  )  —  J(y  dty  —  <|i  </?), 

(45)  /  y  =  +/i  -/+i  +f(h  d/i  -/t  <%)  -/(+  df-fd+), 
>=f<fi-*fi+f(fidix-1xdfx)-J(fdv-idf), 
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oàf,  cp,  ty  sont  des  fonctions  de  ol  etfu  <pt ,  <j/|  des  fonctions  de  ,3 
assujetties  à  vérifier  les  relations 

(46)  !/*  +  ??-«-♦!  =  *. 

h  étant  une  constante  quelconque,  représentent  la  surface  la 
plus  générale  applicable  sur  le  paraboloïde 

(4;)  **-+-7*  =  8à*\bî 

ret  $  sont  les  paramètres  des  deux  familles  d'asympto  tiques. 

Nous  ajouterons  les  remarques  suivantes  : 

Pour  obtenir  la  surface  qui,  associée  à  la  précédente,  forme  la 
développée  complète  d'une  surface  W,  il  faut  simplement,  dans 
les  formules  (45),  changer  le  signe  de/i,  <p«,  ^  ou  celui  de/,  o,  •];. 

Nous  reviendrons  sur  les  surfaces  définies  d'une  manière  géné- 
rale par  les  formules  (45);  mais,  dès  à  présent,  nous  pouvons  in-, 
diquer  une  génération  très  simple  de  ces  surfaces. 

Considérons  les  deux  courbes  (T)  et^),  définies  respective- 
ment par  les  équations 

X  =  — a  /  (<paty  —  ty  dy),  [  Xi  =  2  /  (<pi  dtyx— -  «}/|  «foi). 

<n   j  Y  =  -2f(*df-fdwt       (ro  >Yt  =  *f(h<t/t-A<i*i), 

Comme  on  a,  par  exemple, 

/cÉX  -+-  <p  rfY  -+-  +  dZ  =  o,        dfdX  +  rf(prfY+rf^  =  o, 

on  reconnaît  que  /,  <p,  ty  sont  «proportionnels  aux  cosinus  direc- 
teurs c,  c ,  <f  de  la  binormale  à  la  courbe  (r).  Nous  poserons 

donc 

/=Xc,        ?  =  Xc',        +  =  Xc*; 

et,  en  portant  ces  valeurs  dans  l'équation 

dX  =  —  x(<p  dty  ~~  +  **?)» 
nous  aurons 

rfX  =  aX«(c'£fc'-c'<fc'). 
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Si  l'on  se  sert  des  formules  de  M.  Serret  (n°  4),  en  désignant 
par  t  le  rayon  de  torsion  de  (T),  on  trouvera 

Ainsi,  on  pourra  poser 


(48)  / 


-V;*     î-Vs*    *-Vir 


On  trouverait  de  même,  -,  désignant  le  rayon  de  torsion  de  (T,) 
et  c,,  c\,  c\  les  cosinus  directeurs  de  la  binormale  à  celte  courbe, 


(49) 


/.  =  Vnr'     ^=C'V^'     ♦— VV-'- 


Cela  posé,  adjoignons  à  la  surface  (S*)  définie  par  les  formules 
(45)  celle  que  Ton  obtient  en  changeant  dans  ces  formules  le  signe 
de/«,  <p4,  ']/«,  et  que  nous  désignerons  par  (S2).  Il  est  aisé  de  voir 
d'abord  que,  si  M,  et  M2  sont  les  points  de  ces  deux  surfaces  cor- 
respondants aux  mêmes  valeurs  de  a  et  de  (ï,  la  droite  M,  M2  est 
toujours  tangente  aux  deux  surfaces;  de  sorte  que  (S,)  et  (S2) 
forment  les  deux  nappes  de  la  surface  focale  pour  la  congruence 
des  droites  M, ,  M2.  Mais  on  peut  écrire  comme  il  suit  les  équations 
qui  définissent  les  points  M(,  M2 

'  =    J ï-  "  /-  *"!  (C  C\  -  <fct  ), 

(50)  {y=         ^       '    -f.Iv/~TTl(c*C,  -CCI), 

Z  -+-  Z,         1   / • 

;=  — - >--/—  xti(cc1    —cet), 

en  donnant  successivement  au  radical  les  deux  signes  différents. 
L'interprétation  géométrique  de  ces  formules  ne  présente  aucune 
difficulté  et  conduit  au  théorème  suivant  : 

Soient  (T),  (T,)  deux  courbes  quelconques.  On  construit  la 
sur/ace  (S0)  lieu  du  milieu  [x  de  la  corde  qui  joint  un  point  P 
de  la  première  à  un  point  P,  de  la  seconde.  Si,  par  le  point  fi, 
on  mène  une  parallèle  (d)  à  V  intersection  des  plans  osculateurs 
en  P  et  en  P,,  la  droite  (d)  touche  deux  sur/aces  (Sf)  et  (St) 
en  des  points  M,  et  Ma  tels  que  le  milieu  du  segment  M,M2  501V 

en  |x  e*  yatf  /'on  aif  

M,  Mt  =  >J —  txi  sin u>, 
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x  et  T|  étant,  en  grandeur  et  en  signe,  les  rayons  de  torsion 
des  deux  courbes  en  P  et  en  P4  et  <o  V angle  des  plans  oscilla- 
teurs en  ces  points.  Lesasymptotiques  se  correspondent,  sur  (S4  ) 
et  sur  (Sj);  et  elles  correspondent,  sur  (S#),  aux  courbes  conr 
fuguées  que  Von  obtient  en  laissant  immobile  un  des  points  P,  ' 
Pttet  déplaçant  Vautre  sur  la  courbe  qui  le  contient. 

776.  Nous  reviendrons  plus  loin  sur  cette  proposition;  pour  le 
moment,  appliquons-la  au  cas  particulier  dans  lequel  les  deux 
conditions  (46)  sont  vérifiées.  En  vertu  des  formules  (48)  et (49), 
ces  conditions  nous  donnent 

T  =  2Â,  «Ci  =  —  lkt 

ce  qui  nous  conduit  à  la  proposition  suivante  : 

Si  les  courbes  (r),  (r,  ),  au  lieu  d'être  quelconques,  ont  des 

torsions  constantes,  égales  et  de  signes  contraires  -et »  la 

droite  (d)  qui  figure  dans  l'énoncé  précédent  sera  normale, 
dans  toutes  ses  positions,  à  une  surface  W  appartenant  à  la 
nouvelle  classe  découverte  par  M.  Weingarten;  et  les  deux 
surfaces  (St)et  (S»),  qui  constitueront  les  deux  nappes  de  la 
développée  de  cette  surface  W,  seront  applicables  sur  le  para- 
bolotde  de  paramètre  2xi.  Cette  construction  donne  toutes  les 
surfaces  applicables  sur  le  paraboloïde  de  révolution. 

La  génération  précédente  s'étend  au  cas  limite  où,  t  devenant 
nul,  (r)  et  (r,)  deviennent  des  courbes  de  longueur  nulle.  Alors 
la  surface  (S#)  devient  une  surface  minima;  (S,)  et  (Si)  consti- 
tuent les  deux  nappes  de  la  développée  de  cette  surface,  et  nous 
pouvons  énoncer  le  théorème  suivant  : 

Si  l'on  suppose  les  fonctions  f,  y,  \  etfy  y  f,  <J*i  liées  par  les 
relations 

/>+f>+^  =  o, 


(5°  {/*  +  ?! -*-«-©■ 

les  équations  (45)  définissent  les  développées  des  surfaces  min 
nima,  toutes  applicables,  comme  on  sait,  les  unes  sur  les  autres. 

Remarquons,  en  terminant  ce  Chapitre,  que,  si  Ton  veut  avoir 
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toutes  les  surfaces  réelles  applicables  sur  le  paraboloïde  réel,  il 
faudra,  dans  les  formules  (45),  remplacer  h  par  A*',/,  <p,/i,  ... 
par/>/?,  ysfîyf*  \/?,  .,puis  prendre  pour/  et/,,  «pet  o,,  «jiety', 
des  fonctions  imaginaires  conjuguées.  Les  points  réels  des  sur- 
faces correspondantes  s'obtiendront  en  donnant  à  a  et  à  (i  des 
valeurs  imaginaires  conjuguées. 

Dans  la  génération  indiquée  plus  haut,  cela  revient  à  prendre 
pour  (T)  une  courbe  imaginaire  dont  la  torsion  soit  une  imaginaire 
pure  et  pour  (T,)  la  courbe  imaginaire  conjuguée. 

Les  rapports  de  cette  théorie  avec  celle  des  surfaces  minima 
sont  nombreux  et  évidents*;  nous  nous  contenterons  maintenant 
des  indications  précédentes.  Toute  cette  théorie  se  représentera 
lorsque  nous  nous  occuperons  de  la  déformation  infiniment  petite 
d'une  surface. 
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CHAPITRE  X. 

APPLICATION  DES  THÉORÈMES  DE  M.  WEINGARTEN  AUX  SURFACES  FOUR 
LESQUELLES  LA  COURBURE  TOTALE  QU  LA  COURBURE  MOYENNE  EST 
CONSTANTE. 

Remarque  de  M.  O.  Bonnet  :  La  recherche  des  surfaces  dont  la  courbure  moyenne 
est  constante  se  ramène  A  celle  des  surfaces  pour  lesquelles  la  courbure  lotaîe 
est  constante.  —  Les  surfaces  A  courbure  constante  négative  considérées  comme 
surfaces  W.  —  Propriétés  géométriques  relatives  aux  lignes  asymptotiq  >  — 
Transformation  de  M.  Bonnet  et  de  M.  Lie;  surfaces  a  courbure  constante 
qu'on  peut  faire  dériver  d'une  surface  donnée.  —  Propriétés  géométriques  si- 
gnalées par  M.  O.  Bonnet  ;  les  lignes  de  courbure  de  toute  surface  A  courbure 
moyenne  constante  forment  un  système  isotherme.  —  Tonte  surface  à  courbure 
moyenne  constante  est  applicable  sur  une  infinité  de  surfaces  avec  conserva 
tion  des  rayons  de  courbure  principaux  aux  points  correspondants.  —  De  vc 
loppées  des  surfaces  A  courbure  constante  négative;  elles  sont  applicables  sur 
l*hélicoIde  minimum.  —  Les  surfaces  à  courbure  constante  considérées  comme 
applicables  sur  des  surfaces  de  révolution.  —  Étude  des  trois  formes  distinctes 
que  l'on  obtient  pour  l'élément  linéaire  d'une  surface  de  révolution  à  courbure 
constante  négative.  —  Surfaces  complémentaires;  elles  sont  applicables  5ur 
les  surfaces  de  révolution  engendrées  par  la  révolution  d'une  tractrice  ordi- 
naire, d'une  tractrice  allongée  ou  raccourcie. 


771.  Le  rôle  que  jouent,  en  Géométrie,  la  courbure  totale  et, 
en  Physique  mathématique,  la  courbure  moyenne,  donne  la  plus 
grande  importance  à  la  détermination  et  à  l'étude  des  surfaces 
pour  lesquelles  l'une  ou  l'autre  de  ces  courbures  est  constante. 

Une  ingénieuse  remarque,  due  à  M.'O.  Bonnet  (*),  permet  de 
montrer  que  la  difficulté  du  problème  est  la  même,  quelle  que 
soit  celle  des  deux  courbures  que  l'on  considère.  Si  Ton  donne, 

en  effet,  une  surface  dont  la  courbure  totale  soit  égale  à  -gi  la 

surface  parallèle,  menée  à  la  distance  k  de  la  première,  aura  ses 


(•)  Bonicit  (O.),  Note  sur  une  propriété  de  maximum  relative  à  la  sphère 
{Nouvelles  Annales  de  Mathématiques,  t.  XII,  p.  433;  i853). 
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rayons  de  courbure  principaux  liés  par  la  relation 

(R  —  *)(R'— *)  =  a». 
Si  donc  on  prend 

il  restera 

L      1  —  l 
R^R'""*' 

Ainsi  : 

A  toute  sur/ace  dont  la  courbure  totale  est  constante  et 
égale  à  \  correspondent  deux  surf  aces  parallèles,  menées  à  la 
distance  ±  a  de  la  première,  et  dont  la  courbure  moyenne  est 
égale  à  — • 

On  démontrera,  de  même,  que  : 

A  toute  surface  dont  la  courbure  moyenne  est  constante  et 
différente  de  zéro  correspondent  deux  surfaces  parallèles, 
Vune  dont  la  courbure  totale  est  constante,  Vautre  dont  la 
courbure  moyenne  ett  aussi  Constante  et  a  même  valeur  que 
pour  la  surface  proposée. 

Il  est  vrai  que,  si  Ton  donne  une  surface  réelle  à  courbure 

totale  constante  négative  ^->  les  surfaces  parallèles  à  courbure 

moyenne  constante  qu'on  en  dérive  sont  menées  à  ta  distance  ai 
de  la  première  et  sont,  par  suite,  imaginaires.  Cette  remarque 
peut  avoir  de  l'importance  au  point  de  vue  des  applications;  mais 
elle  ne  nous  empêche  pas  de  reconnaître,  avec  M.  Bonnet,  que 
l'étude  des  surfaces,  à  courbure  totale  constante  est  liée  de  la  ma- 
nière la  plus  étroite  à  celle  des  surfaces  dont  la  courbure  moyenne 
est  constante. 

Si  la  courbure  moyenne  devient  égale  à  zéro,  on  obtient  une 
surface  minima.  On  voit  donc  que  la  recherche  des  surfaces  pour 
lesquelles  l'une  ou  l'autre  des  courbures  est  constante  peut  être 
considérée  comme  le  premier  problème  qui  s'offre  aux  efforts  des 
géomètres  après  l'étude  des  surfaces  minima.  D'autres  remarques 
confirmeront  celle  opinion  ;  nous  allons  montrer,  maintenant,  que 
l'on  peut  trouver  dans  l'étude  des  théorèmes  de  M.  Weingarten 
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des  moyens  très  variés  d'entreprendre  la  recherche  précédente  et 
d'obtenir,  sous  la  forme  la  plus  simple,  les  équations  aux  dérivées 
partielles  dont  elle  dépend. 

772.  Nous  nous  attacherons  surtout  aux  surfaces  à  courbure 
totale  constante,  et  nous  commencerons  par  celles  pour  lesquelles 
cette  courbure  a  une  valeur  négative.  On  peut  toujours,  en  em- 
ployant une  transformation  horaothétique  réelle,  réduire  cette 
valeur  à  —  i  ;  de  sorte  que  Ton  aura 

RR'  =  -i. 

Les  rayons  de  courbure  étant  liés  par  une  relation,  la  surface 
peut  être  considérée  comme  une  surface  W.  ÀppKquons-lui  les 
formules  du  n°  742.  En  introduisant  une  variable  w,  on  peut 
écrire 

R  =  <p(jt)  =  —  cote», 


(,)  *  R'=<p(A:)--A-<p'(*)  =  taiigw 

On  déduit  de  là 

T  sincocosci)  *  y  sin*** 

et,  par  conséquent, 

-£-  =  —  coto>  aw. 

L'intégration  nous  donnera 

(a)  *=-A- 

x    '  sinu> 

et,  par  suite, 

T  x    '  cosw 

Nous  aurions,  d'après  les  formules  (9)  [p.  3 18], 

q  =  sia<i>,        pt  =  — cosu). 
Mais,  pour  la  commodité  des  calculs,  nous  prendrons 
(3)  q  —  sino),       pt  —  cosco, 

ce  qui  est  évidemment  permis  (n°  742). 
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Alors,  nous  pourrons  écrire  le  Tableau  complet  suivant 

1  ç  =  sincu,         n  =  —  coi  tu,        a  =  coscu,         r  = 
(4) 


q  —  sincu, 

R  =  —  cotco, 

A  =  coscu, 

dp 

px  =  coscu, 

R'=  tango», 

C  =  sincu, 

Au 

où  A,  C,  r,  /-<  ont  la  même  signification  que  dans  le  Tableau  V 
[II,  p.  386].  La  dernière  relation  (A)  de  ce  Tableau,  entre  les 
rotations,  nous  donne  l'équation  aux  dérivées  partielles 

,  _  d*  eu       à*  eu 

(5)  ___  =  s.ncu  coscu, 

à  laquelle  devra  satisfaire  <o.  La  solution  complète  du  problème 
dépendra  donc  de  l'intégration  de  cette  équation,  à  laquelle  on 
peut  donner  la  forme  un  peu  plus  simple 

à*Q      à*Q 

en  posant  Û  =  aco.  Toutefois,  il  est  bon  de  remarquer  que,  lors- 
qu'on aura  la  valeur  de  co,  il  restera  encore,  si  Ton  veut  obtenir 
la  surface,  à  intégrer  les  équations  de  Riccati  dont  dépend  la  dé- 
termination des  neuf  cosinus  [I,  p.  56,  éq.  (2)]. 

Ces  équations,  si  l'on  y  remplace  <r  par  e*>,  prennent  la  forme 

remarquable 

|c*8       àta  . 

-r — h  ^-  =  —  *  sincu  cosO. 
au       àv 
AU  A* 

00  00)  .  .     . 

•? — h  t-  =      *  coscu  sinO, 
àv        du 

que  nous  retrouverons  plus  loin.  Nous  verrons  que  les  systèmes 
de  ce  genre  jouent  un  rôle  fondamental  dans  la  théorie  qui  nous 
occupe. 

Quelque  réduite  que  paraisse  l'équation  (6),  on  peut  encore  la 
simplifier.  En  effet,  l'équation  générale  des  lignes  asymptotiques 

kq  du1  —  Cpi  dv*  =  o 
devient  ici 

Par  conséquent,  les  asymptotiques  des  deux  systèmes  sont  dé- 
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finies  par  les  équations 

«  +  c  =  const.,       u  —  p  =  const. 
Si  l'on  pose 

(8)  tt  +  pait,        u  —  p=ap, 

et  si  Ton  substitue  les  paramètres  a  et  fî  des  asymptotiques  à  ceux 
des  lignes  de  courbure,  on  aura 

tt  =  a-hp,        y  =  a  —  p. 

^'élément  linéaire  de  la  surface  et  celui  de  sa  représentation 
sphérique  seront  respectivement  déterminés  par  les  formules  sui- 
vantes 

(9)  ds*  =  cos'w  rfa1-*-  sin*ci>  dt>*  =  <fa*-t-  <fp*  +  2  cosao» «fat rfp, 

(10)  €h*  =  sin* ta  «fti*  -h  cos*  u>  <fp*  =  daï  -*-  d$*  —  2  cosza»  da  d$  ; 

et  l'équation  (5)  prendra  la  forme 

(,I)  5^p=sin<0C08a>       ou       -^p~=slnaco' 

que  l'on  obtiendrait  d'ailleurs  immédiatement  en  écrivant  que 
l'élément  linéaire  défini  par  la  formule  (9)  appartient  à  une  sur- 
face de  courbure  égale  à  —  1 . 

773.  Les  relations  précédentes  mettent  en  évidence  quelques 
propositions  géométriques  que  nous  allons  signaler. 

Si  l'on  fait  croître  wetp  par  degrés  égaux,  on  voit  que  l'on 
décompose  la  surface,  et  aussi  sa  représentation  sphérique,  en 
rectangles  dont  les  diagonales  sont  toutes  égales.  Sur  la  surface, 
ces  diagonales  sont  les  tangentes  asymptotiques. 

Si  l'on  fait,  de  même,  croître  a  et  fî  par  degrés  égaux,  la  surface 
sera  décomposée  par  les  lignes  asymptotiques  en  losanges  ayant 
tous  les  mêmes  côtés  (  *  ). 

Gomme  il  en  est  de  même  de  la  sphère  sur  laquelle  s'effectue  la 
représentation  sphérique,  on  peut  dire  que  la  connaissance  des 


(•)  Cas  propriété!  ont  été  signalées  en  premier  lien  par  If.  Drni.  (  Voir  le  Mé- 
moire Sopra  alcuns  formols  gênerait  délia  teoria  dette  superficie  e  loro  appli- 
eationi,  inséré  en  1S70  eu  tome  IV  des  Annali  dl  Macmatica,  p.  175.) 
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lignes  asympto tiques  de  toute  surface  à  courbure  constante  néga- 
tive permettra  de  déterminer  sur  la  sphère  et,  par  suite,  sur  toute 
autre  surface  à  courbure  constante  positive,  deux  familles  de 
lignes  pouvant  diviser  la  surface  en  losanges  ayant  tous  le  même 
côté(«). 

On  peut  encore  signaler  la  propriété  géométrique  suivante. 
Considérons  Taire  comprise  entre  quatre  asymptotiques  formant 
un  parallélogramme  curviligne  ÂBCD  {fig.  75);  elle  sera  donnée 
par  l'intégrale 

/   Isiniwdadfi, 

Fig.  75. 


étendue  à  tout  l'intérieur  du  parallélogramme.  Si  l'on  tient  compte 
de  l'équation  aux  dérivées  partielles  (11),  on  peut  écrire  cette 
intégrale  comme  il  suit 


(')  Il  est  bon  de  remarque/  que,  la  surface  étant  donnée,  on  peut  toujours 
obtenir  les  lignes  asymptotiques  par  de  simples  quadratures.  En  effet,  si  9  dé- 
signe 1a  Corme  quadratique  définie  au  n*  764,  les  deux  équations 

<b>  =  cos'»  di**-+-  sinf«  dv", 
3=dud9 

▼ont  nous  permettre  de  déterminer  «»,  a,  v.  On  en  déduit 

d$*  ±.i  tint»  cos*»^  =  (costtrfuzhsiottrf?)*. 

Bn  exprimant  donc  que  la  forme 

est  un  carré  permit,  on  obtiendra  une  équation  du  second  degré,  en  X,  dont  les 
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et,  sous  cette  forme,  on  en  trouve  immédiat eraeot  la  valeur,  qui 
est 

A  +  bi-C  +  D-U, 

À,  B,  C,  D  étant  (es  angles  du  parallélogramme.  Comme  celte 
expression  doit  être  positive,  on  voit  que  la  somme  des  angles  est 
supérieure  à  21c.  Si  le  quadrilatère  était  formé  avec  des  lignes 
géodésiques,  au  lieu  d'un  excès,  il  y  aurait  un  déficit  (n°  641),  el 
l'aire  du  quadrilatère  serait  égale  à  ce  déficiu 

774.  La  considération  des  asymptotiques  et  la  forme  particu- 
lière (11)  à  laquelle  on  est  conduit  pour  l'équation  aux  dérivées 
partielles  donnent  encore  naissance  à  une  remarque  intéressante, 
qui  a  été  faite  par  M.  Lie"  (*  ).  Comme  l'équation  (1 1)  ne  change 

pas  lorsqu'on  y  remplace  a  par  ma  et  (î  par  —  »  m  étant  une  con- 
stante quelconque,  on  voit  que,  si  l'on  a  trouvé  une  solution 

*>  =  ?(*'?) 
de  cette  équation,  on  pourra  en  déduire  la  solution  plus  générale 

Transportant  ce  résultat  au  cas  où  Ton  a  conservé  les  variables 
u  et  vy  le  lecteur  reconnaîtra  sans  peine  qu'à  toute  solution 

deux  racines  seront  =fc  sinaw;  puis  on  aura,  d'après  l'équation  précédente, 
acostfrfu  =  V^*,-*-^iina*-*-V/<&*—  e?sina»r 


isinudv  =  yW  -+-  $  sin  a  <•»  —  yd$*—  $  sin  a  w , 
et  ces  relations  feront  connaître  du  et  dv  au  signe  prés.  On  en  déduira 

da=  l{du  +  dv),         dï=±{du  —  dv}; 

*  et  p  seront  donc  déterminés,  comme  u  et  v,  à  une  constante  additive  prés. 

(•)  Lis  (S.),  Ueber  Flàchen  deren  KrOmmungêradUn  durch  êine  Relation 
verkn&pft  *ind  (Archiv  for  Mathematik  og  Naturvidênskab,  t.  IV,  p.  5io; 
t«79)- 
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on  peut  faire  correspondre  la  solution 


—  t(i 


cosA  COSÀ 


où  h  désigne  un  angle  quelconque. 

Mais,  il  importe  de  le  remarquer,  toutes  les  surfaces  que  l'on 
associe  ainsi  à  une  surface  donnée,  définie  par  exemple  par  son 
équation,  ne  sont  pas  aussi  complètement  connues  que  celle  d'où 
elles  dérivent.  Il  ne  suffît  pas,  en  effet,  de  connaître  la  valeur  de  u>  ; 
il  faudra  encore  intégrer  les  équations  de  Riccati  correspondantes 
à  cette  solution;  et  celte  intégration  ne  paraît  pas  pouvoir  être 
effectuée  lorsqu'on  laisse  à  m  ou  à  A  toute  leur  généralité. 

775.  Avant  M.  Lie,  M.  Bonnet  avait  donné  une  remarquable 
propriété  du  groupe  de  surfaces  que  Ton  obtient  ainsi  ou,  plus 
exactement,  de  l'ensemble  des  surfaces  à  courbure  moyenne  con- 
stante qui  leur  sont  parallèles  (4).  Nous  allons  rapidement  indi- 
quer les  résultats  de  M.  Bonnet. 

La  surface  parallèle,  menée  à  la  distance  X  de  la  proposée,  aura 
pour  rayons  de  courbure  principaux 

(  R  =  X  —  cote», 

(12) 


R'=  X  -+- tango). 

Comme  pK  et  q  conservent  leurs  valeurs,  l'élément  linéaire  de 
celte  surface  aura  donc  pour  expression 

(i3)  d#*  =  ( cosw  ~  X  sin u> )*  <&** -t- (sinu>-t-Xcos o> )*<fr*. 

La  relation  entre  ses  rayons  de  courbure  sera 

04)  RR'—  X(R-»-R')-hX*-4-i  =  o. 

Pour  que  la  courbure  moyenne  devienne  constante,  il  faudra 
donc  prendre  X  —  ±  1.  Soit,  par  exemple, 

X=-t. 

Alors  l'élément  linéaire  deviendra 

(i5)  d**  =  e***(du*—di>*). 

(  •  )  0.  Bonwit,  Mémoire  *ur  la  théorie  de*  turf  ace*  applicable*  sur  une  sur- 
face donnée  (Journal  de  V École  Polytechnique,  XUI*  Cahier,  p.  77;  1867). 
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El  de  là  résultent  tes  deux  propositions  suivantes  : 

Les  lignes  de  courbure  de  toute  surf  ace  à  courbure  moyenne 
constante  forment  un  système  isotherme. 

Les  lignes  de  longueur  nulle  de  la  surface  correspondent 
aux  asymptotiques  de  la  surface  à  courbure  totale  constante 
qui  lui  est  parallèle. 

La  première  de  ces  propositions  avait  déjà  été  établie  au  n°  433. 
La  seconde  met  en  évidence,  une  fois  de  plus,  que,  si  la  surface  à 
courbure  moyenne  constante  est  réelle,  elle  est  nécessairement 
parallèle  à  une  surface  dont  la  courbure  totale  a  une  valeur  con- 
stante et  positive. 

Examinons  maintenant  ce  que  devient,  pour  les  surfaces  à 
courbure  moyenne  constante,  la  transformation  de  M.  Lie. 

Introduisons,  au  lieu  de  u  et  v,  les  paramètres  a  et  fi;  l'élément 
linéaire  donné  par  la  formule  (i5)  deviendra 

(16)  ds*=ie*i"dad$. 

Soit  donnée  une  valeur  de  o> 

a>  =  <p(«,p); 
on  en  pourra  déduire  une  autre  en  prenant 

Nous  allons  montrer  que  les  deux  surfaces  correspondantes 
sont  applicables  l'une  sur  Vautre  avec  conservation  des  deux 
rayons  de  courbure  principaux  aux  points  correspondants. 

Soient,  en  effet, 

ds*=4  e*»  d*d$,        <&f  =  4  e*'».  d*d$ 

les  deux  éléments  linéaires  de  ces  surfaces.  Si  Ton. fait  corres- 
pondre au  point  (a,  (î)  de  la  première  surface  le  point  (a,,  p,)  de 
la  seconde  défini  par  les  valeurs 

on  aura  évidemment,  aux  points  correspondants, 
ci>t  =  ai        et        dat  d$i  =  d%  d$. 
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On  déduit  de  là 

ds*=ds\. 

Les  surfaces  seront  donc  applicables  Tune  sur  l'autre;  de  plus, 
comme  les  rayons  de  courbure  principaux  dépendent  seulement 
de  la  valeur  de  <o,~ils  seront  nécessairement  égaux. 

Ainsi  se  trouve  établie  la  proposition  de  M.  O.  Bonnet  : 

Toute  surface  à  courbure  moyenne  constante  est  applicable 
sur  une  infinité  de  surfaces  ayant  mime  courbure  moyenne, 
avec  conservation  des  rayons  de  courbure  principaux  aux 
points  correspondants. 

L'éminent  géomètre  y  a  été  conduit  en  cherchant  tous  les 
couples  de  surfaces  applicables,  Tune  sur  l'autre,  de  telle  manière 
que  les  deux  rayons  de  courbure  principaux  soient  égaux  aux 
.  points  correspondants.  Nous  renverrons,  pour  l'étude  détaillée  de 
cette  intéressante  question,  au  Mémoire  que  nous  avons  cité  plus 
haut  [p.  38a].  Relativement  au  cas  particulier  qui  se  présente  ici, 
M.  Bonnet  a  donné  des  propriétés  géométriques  que  le  lecteur 
établira  aisément  et  que  Ton  peut  énoncer  comme  il  suit  : 

Faisons  la  carte  de  la  surface  donnée  de  telle  manière  que  ses 
lignes  de  courbure  soient  représentées  par  les  droites  du  plan 
parallèles  aux  aies  coordonnés;  pour  les  autres  surfaces  associées, 
les  lignes  de  courbure  seront  représentées  par  deux  séries  de 

droites  parallèles  faisant  des  angles  constants  a  et  a  -+-  -  avec  les 
axes  coordonnés.  (  • 

La  détermination  complète  de  toutes  ces  surfaces  associées 
dépend  de  l'intégration  du  système  (7). 

776.  Dans  les  numéros  précédents,  nous  avons  supposé  que  la 
surface  étudiée  avait  une  courbure  totale  négative;  le  cas  où  la 
courbure  est  constante  et  positive  se  ramène  facilement  A  celai 
que  nous  venons  d'examiner.  Effectuons,  en  effet,  une  transfor- 
mation homothétique  avec  le  rapport  de  similitude  1,  ce  qui  change 
le  signe  de  ds*.  Les  rayons  de  courbure  principaux  deviendront 

R  =  —  icotci»,        R'  =  g  tangtu. 
L'élément  linéaire  de  la  surface  et  celui  dv  de  la  représentation 


(«7) 
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sphérique  seront  donnés  par  les  formules 

ds *  =  —  cos*  eu  du*  —  sin1  u>  dv*, 
*  da*=      s\n*(»>  du* -\-cos*  tu  di>*. 

On  voit  que  les  rayons  de  courbure  deviendront  réels  si  l'on 
remplace  <o  par  —  w'i,  a>'  étant  réel.  L'expression  de  d*1  montre 
ensuite  qu'il  faudra  remplacer  u  par  u1  i.  Ainsi  Ton  aura  les  for- 
mules suivantes 

!  du'*        ifc*        4 

que  l'on  pourra  employer  si  l'on  veut  étudier  les  surfaces  à  cour* 
bure  constante  et  positive.  Les  surfaces  parallèles  dont  la  cour- 
bure moyenne  est  constante  auraient  pour  élément  linéaire 

(i8)  d$*=e***\du'**-dv*). 

Soit 

<i>'=<p(a,  v) 

une  valeur  de  *>'  satisfaisant  à  la  dernière  équation  (17);  l'ensemble 
des  surfaces  réelles  à  courbure  moyenne  constante  considérées 
par  M.  Bonnet,  et  qui  sont  applicables  les  unes  sur  les  autres  avec 
Conservation  des  rayons  de  courbure,  correspondrait  aux  valeurs 
de  co'  comprises  dans  l'expression  générale 

o>'  —  <p(ucosot  — y  sinot,  usinât -h  pcosa), 
où  a  désigne  une  constante  réelle. 

7T7.  On  peut  aussi  conserver  toutes  les,  notations  de  M.  Wein- 
garten  en  employant  la  valeur 

(•9)  •?(*)=V<»,-+-A:*I 

D.  -III.  25 
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pour  les  surfaces  à  courbure  positive  —t>  et  la  suivante 

{ 10  )  <f(À)  —  y7  A"*—  a*, 

pour  les  surfaces  à  courbure  négative  ^-« 

Cette  remarque  permet  même  d'examiner  très  simplement  ce 
que  devient  ici  Te  second .  théorème  de  M.  Weingarten  (n°  747). 

Si  Von  choisit,  par  exemple,  la  valeur  (20)  de  ç (k),  l'élément 
linéaire  de  la  première  nappe  de  la  développée  sera  donné  par  la 
formule 

ou 

(ai;  ds*  =  dy%-i-  (9*-ha*)dv*. 

La  comparaison  de  cette  formule  avec  celles  qui  ont  été  don- 
nées (nof  66  et  68)  nous  conduit  au  théorème  suivant  : 

Les  deux  nappes  de  la  développée  d'une  sur/ace  à  courbure 
constante  négative  sont  applicables  sur  une  même  alysséide  ou 
sur  un  même  hélicoïde  minimum. 

Ainsi  la  connaissance  de  toute  surface  à  courbure  constante 
nous  permettra  de  déterminer  deux  surfaces  applicables  sur  l'a- 
>  lysséide. 

Et,  réciproquement, 

Toute  sur/ace  non  réglée  applicable  sur  V hélicoïde  minimum 
donnera,  par  de  simples  quadratures,  une  surface  à  courbure 
constante  négative. 

Ces  propositions  expliquent  pourquoi  nous  avons  déjà  été  con- 
duit, au  n°  726,  dans  la  recherche  des  surfaces  non  réglées  appli- 
cables sur  l'hélicoïde,  à  une  équation  aux  dérivées  partielles  qui 
est  évidemment  identique,  au*  notations  près,  à  celle  que  nous 
avons  obtenue  plus  haut. 

778.  Les  remarques  précédentes  semblaient  épuiser  tout  ce  que 
l'on  peut  déduire  des  théorèmes  de  M.  Weingarten  relativement 
aux  surfaces  à  courbure  constante;  mais,  dans  un  travail  publié  en 
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1 879  (*  ),  M.  L.  Blanchi  s'est  placé  à  un  point  de  vue  tout  nouveau 
et  a  obtenu  des  résultats  que  nous  allons  maintenant  exposer. 

Les  surfaces  à  courbure  constante  forment,  sans  doute,  une  classe 
spéciale  de  surfaces  W;  mais  on  peut  aussi  les  regarder  comme 
formant  l'ensemble  des  surfaces  applicables  sur  des  surfaces  de 
révolution  déterminées,  sur  la  sphère  ou  sur  la  pseudosphère  suivant 
que  leur  courbure  est  positive  ou  négative.  On  est  ainsi  conduit  à 
rechercher  les  surfaces  W  pour  lesquelles  Fuue  des  nappes  de  la 
développée  a  sa  courbure  totale  constante. 

Supposons,  pour  fixer  les  idées,  que  cette  courbure  totale  soit  né- 
gative et  égale  à -t»  Les  résultais  obtenus  au  n°  66  [I,  p.  79] 

nous  permettent  d'affirmer  qu'il  y  a  trois  formes  différentes,  et  trois 
seulement,  pour  les  surfaces  de  révolution  dont  la  courbure  totale  a 

cette  valeur^-» 

Nous  aurons  d'abord  la  pseudosphère  engendrée  par  la  révolu- 
tion de  la  tractrice  dont  toutes  les  tangentes  sont  égales  à  a.  L'élé- 
ment linéaire  de  cette  surface  rapportée  à  ses  méridiens  et  à  ses 
parallèles  sera  donné  par  la  formule 

Puis  viendra  la  surface,  représentée  dans  lajîg.  3  [I,  p.  So],  dont 
tous  les  méridiens  vont  couper  Taxe  et  dont  l'élémeut  linéaire  est 
réductible  à  la  forme 

(ii)  ds*=  a*ldu*  +  (**~;Àe~*ydv*\. 

Enfin  nous  aurons  la  surface  représentée  dans  \&fig*  2  [1,  p.  81] 
dont  les  méridiens  ne  coupent  pas  Taxe  de  révolution  et  dont  l'é- 
lément linéaire  a  pour  expression 

<»4)  dê^^a*ïdu^^(^~^yd»*\ 

Comme  ces  différentes  formes  sont,  d'une  infinité  de  manières, 


(«)  Dianchi  (L.).  JOcerche  suite  superficie  a  curvatura  costante  e  tulle 
eliooidi  (Annali  delta  B.  Scuola  normale  superiore  di  Pua,  t.  II,  p.  285;  1879). 

Ueber  die  Flàchen  mit  constanter  negatWer  Krummung  (  Mathematische 
Annalent  t.  XVI,  p.  577;  1880). 
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applicables  le§  unes  sur  les  autres  et  conviennent  à  toute  surface 
de  courbure  totale  ^j>  nous  pouvons  énoncer  la  proposition  sui- 
vante : 

L'élément  linéaire  de  toute  sur/ace  à  courbure  totale  ^  peut 

être  ramené  d'une  infinité  de  manières  à  V  une  des  formes  (22), 
(23),  (a4)î  et  ces  formes  sont  les  seules  pour  lesquelles  les  géo- 
désiques  de  paramètre  v  puissent  devenir,  après  une  déforma- 
tion, les  méridiens  d'une  surface  de  révolution. 

779.  On  peut  retrouver  ce  résultat  par  une  méthode  toute  dif- 
férente, qui  repose  sur  la  remarque  suivante. 

Pour  toute  surface  de  révolution,  les  parallèles  sont  des  cercles 
géodésiques.  Par  suite,  si  une  surface  est  applicable  sur  une  sur- 
face de  révolution,  les  géodésiques  qui  se  transforment  dans  les 
méridiens  admettent  nécessairement  pour  trajectoires  orthogonales 
des  cercles  géodésiques. 

D'après  cela,  soit  (S)  une  surface  à  courbure  constante  ^5- 

Prenons  sur  cette  surface  un  cercle  géodésique  quelconque  (C),  de 
rayon  b.  Les  géodésiques  normales  à  ce  cercle  formeront  la  famille 
la  plus  générale  qui  puisse  se  transformer  dans  les  méridiens  d'une 
surface  de  révolution  quand  on  déformera  convenablement  la  sur- 
face. Nous  allons  montrer  qu'elles  jouissent  effectivement  de  cette 
propriété. 

Si  l'on  rapporte,  en  effet,  la  surface  au  système  de  coordonnées 
formé  par  ces  géodésiques  et  leurs  trajectoires  orthogonales,  l'élé- 
ment linéaire  prendra  la  forme  suivante  (n°  599) 


(25) 


^=op[dW+(vî^^  +  vlî^)V]i 


dans  laquelle  on  peut  supposer  que  u  soit  l'arc  de  la  géodésique 
compté  à  partir  de  son  pied  sur  le  cercle  (C).  Le  rayon  de  cour- 
bure géodésique  p^  des  trajectoires  orthogonales  sera  donné  par  la 
formule  générale 


vîLt^  +  v,*^*: 


(a6)  e*       v'—J^+vX 
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cl,  si  l'on  exprime  qu'il  est  égal  à  b  pour  le  cercle  (C),  c'est-à-dire 

pour  u  =  o,  on  aura 

a  V 

S  —  vT 

Comme  on  peut,  en  choisissant  convenablement  ç7  réduire  Va  l'u- 
nité ou  à  telle  constante  que  l'on  voudra,  on  pourra  ramener  l'élé- 
ment linéaire  à  la  forme    ' 

qui  caractérise  bien  une  surface  applicable  sur  une  surface  de 
révolution.  Mais,  pour  la  réduction  définitive,  il  y  a  plusieurs  cas 
à  distinguer  : 

i°  Si  b  est  égal  à  a  en  valeur  absolue,  si  l'on  a,  par  exemple, 

b  =  —  a, 

on  aura  l'expression  réduite  (aa);     . 

a°  Si  b  est  plus  petit  que  a,  on  déterminera  une  constante  a0  par 
l'équation 

(a  —  b)e**  =  (a  -h  b )*-»•, 

puis  la  substitution 

u  |  u  -+-  u«,        (a  —  b)e»9i>  |  av 

ramènera  l'élément  linéaire  a  la  forme  (24). 

3°  Enfin,  si  b  est  supérieur  à  a,  on  déterminera  une  nouvelle 
constante  u0  par  l'équation 

{a  —  6)e«#H-  (a  -+-  b  )«-«*•  =  o, 

et  la  substitution 

nous  ramènera  à  la  forme  (a3). 

Les  trois  expressions  différentes  de  Pélément  linéaire  que  nous 
venons  d'obtenir  offrent  un  caractère  commun  qui  nous  permet 
d'énoncer  la  proposition  suivante  : 

Sur  toute  surface  à  courbure  constante  les  courbes  parallèles 
à  un  cercle  géodésique  sont  elles-mêmes  des  cercles  géodésiques. 
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Réciproquement,  si  les  courbes  parallèles  à  tout  cercle  géodésique 
sont  elles-mêmes  des  cercles  géodésiques,  la  surface  a  sa  courbure 
totale  constante  ;  car  elle  pourra  être  déformée  de  manière  à  devenir 
une  surface  de  révolution  admettant  pour  un  de  ses  parallèles  un 
cercle  géodésique  quelconque,  assigné  à  l'avance.  Par  suite  la  cour- 
bure totale,  devant  demeurer  constante  lorsqu'on  se  déplacera  sur 
ce  parallèle,  sera  nécessairement  la  même  pour  tous  les  points  de 
la  surface. 

780.  Examinons  maintenant  séparément  les  trois  formes  de  l'é- 
lément linéaire. 

Pour  la  première  (22)  les  trajectoires  orthogonales  des  géodé- 
siques ont  toutes  un  rayon  constant  et  égal  à  a.  Et  il  est  aisé  de 
voir  qu'il  y  a  )à  une  propriété  caractéristique  :  S'il  existe  sur  une 
sur/ace  une  famille  de  courbes  parallèles  formée  de  cercles  géo- 
désiques dont  le  rayon.de  courbure  géodésique  a  la  même  va- 
leur a,  la  surface  a  sa  courbure  totale  constante  et  égale  à^j- 

Soit,  en  effet, 

/b*=du*-+.C*dv* 

l  expression  de  l'élément  linéaire  rapporté  à  ces  courbes  parallèles 
et  aux  géodésiques  orthogonales.  La  propriété  énoncée  se  traduit 
par  l'équation 

C  du  ~~~       a 
qui  donne 

V  étant  une  fonction  de  r,  et  de  là  on  déduilr  en  effet, 

1  <?'C  _     ri 

C  du1  ~~       a*" 

Pour  les  deux  autres  formes  de  l'élément  linéaire  les  trajectoires 
orthogonales  sont  toutes  des  cercles  géodésiques;  mais,  pour  la 
deuxième,  ces  cercles  ont  tous  des  rayons  inférieurs  à  a  et  dé- 
croissant jusqu'à  zéro,  de- telle  manière  'que  les  géodésiques 
vont  toutes  passer  par  un  point  fixe  (u  =  o);  au  contraire,  pour 
la  troisième,  les  rayons  des  cercles  sont  tous  supérieurs  à  a,  et 
ils  grandissent  indéfiniment  de  telle  manière  que  l'un  d'eux 


j 
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(ïi  =  o)  devient  une géodésique  à  laquelle  toutes  les  autres  sont 
normales. 

Ainsi,  tandis  que,  sur  la  sphère,  tout  cercle  géodésique  est  pa- 
rallèle à  la  fois  à  un  cercle  de  rayon  nul  et  à  un  cercle  de  rayon 
infini,  c'est-à-dire  à  une  géodésique,  ces  deux  propriétés  s'excluent 
réciproquement  dans  les  surfaces  à  courbure  constante  négative. 

781.  Écrivons  comme  il  suit 

d$*  =  a*(du*  +  C'di>*) 

l'une  quelconque  des  trois  expressions  de  l'élément  linéaire,  et 
supposons  que  l'on  mène  les  tangentes  aux  géodésiques  de  para- 
mètre v*  Elles  seront  normales  à  une  surface  W  pour  laquelle  les 
deux  rayons  de  courbure  principaux  seront  déterminés  par  les  équa- 
tions (n°  748) 
,     x  R  R'  C 

07)  -  =  "<     â  =  *-(r 

et  elles  loucheront  une  deuxième  surface  (£')  qui  formera  avec  la 
première  (2)  la  développée  complète  de  la  surface  W.  Nous  dirons 
avec  M.  Bianchi  que  (2')  est  la  surfctce  complémentaire  de  (2). 
Nous  avons  vu  (n°  740)  que  l'élément  linéaire  de  (If)  a  pour  expres- 
sion 

(•28)  ds*  =  a*  [(gry  <*„•+  ^c/^j 

Appliquons  ces  résultats  en  substituant  successivement  les  di- 
verses valeurs  de  C. 
Si  l'on  prend  d'abord 

on  a 

R  =  au,        R'=au  —  a,        C=-.C'=C. 

La  relation  entre  les  rayons  de  courbure  de  la  surface  W  corres- 
pondante est  donc 

(*9>  R-R'^a; 

et  l'élément  linéaire  de  la  surface  complémentaire  (£')  devient 

(  3o)  de*  =  a* (du*  -h  c-*»dw*). 
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Cette  seconde  nappe  est  donc,  elle  aussi,  à  courbure  constante 

5 ,  comme  pouvait  le  faire  prévoir  la  forme  de  la  relation  entre 

R  et  R'. 

Voici  un  autre  raisonnement  qui  conduit  au  même  résultat  : 
Soient  M,  M'  les  deux  points  de  contact  d'une  normale  à  une 
surface  (S)  avec  les  deux  nappes  (2),  (!')  de  la  développée  :  MM7  est 
le  rayon  de  courbure  géodésique  des  trajectoires  orthogonales  des 
géodésiques  tangentes  aux  normales,  tracées  sur  (2)  et  tangentes 
aux  normales,  aussi  bien  que  des  trajectoires  orthogonales  des  géo- 
désiques tracées  sur  (S').  Si  donc  ce  rayon  de  courbure  géodésique 
est  constant  pour  Tune  des  nappes,  il  le  sera  aussi  pour  l'autre  et, 
d'après  la  propriété  que  nous  avons  signalée  plus  haut,  les  deux 

nappes  seront  nécessairement  à  courbure  constante  —      ■  t    (voir 

MM' 
aussi  n°  763). 

Si  Ton  prend  ensuite  pour  C  la  valeur 

(3i)  C=- — , 

qui  correspond  à  l'équation  (a4)>  1&  relation  entre  les  rayons  de 
courbure  R  et  R'  deviendra 

,~   N  R-R'       e~*-±-e   « 

(32)  __=T__^ 

On  trouverait  de  même  la  relation 

.33)  R-R'       «"-«-' 

«  ï      _5 

pour  la  valeur 

v34>  C=?^^ 

a 

relative  ft  la  forme  (2.3). 

Ainsi,  il  revient  au  mâme  de  déterminer  les  surfaces  à  courbure 

constante  ou  les  surfaces  W  pour  lesquelles  les  rayons  de  courbure 

sont  liés  par  une  des  relations  (29),  (32)  ou  (33). 

782.  Par  un  calcul  qui  n'offre  aucune  difficulté,  on  trouvera  éga- 
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lement  que  la  seconde  nappe  (If)  de  la  développée  est  applicable 
sur  la  surface  de  révolution  dont  le  méridien  est  défini  par  les  équa- 
tions 

(35)  *  =  a/cos?H- log  tan$~<p  V        r=    ■  : —  sin<p, 

où  r  désigne  la  distance  à  l'axe  de  révolution  ;  m  est  une  constante 
arbitraire  et  c  doit  être  pris  égal  à  0,1  ou  —  i  suivant  qu'il  s'agit 
de  la  première  des  formes  (22),  (a3)  ou  (?4)- 

Pour  é  =  o,  ces  équations  représentent  la  tractrice;  donc,  pour 
les  deux  autres  cas,  elles  représentent  une  tractrice  dont  on  aura 
augmenté  ou  diminué  dans  un  rapport  constant  les  ordonnées  per- 
pendiculaires à  la  base.  C'est  ce  que  M.  Bianchi  a  nommé  des  trac- 
trices  allongées  ou  raccourcies. 

On  peut  encore  remarquer  que,  dans  la  seconde  forme,  en  pre- 
nant pour  m  la  valeur  limite, 

on  obtiendra  le  méridien 

(36)  r  =  aêï. 

Il  suffirait  donc  de  savoir  déterminer  toutes  les  surfaces  ap- 
plicables sur  la  surface  de  révolution  dont  le  méridien  est  dé- 
fini par  V équation  précédente  ou  par  les  formules  (35). 

Toutes  ces  transformations  paraissent  n'avoir  d'autre  avantage 
que  de  nous  faire  connaître  des  problèmes  équivalent?  au  fond, 
quoique  très  différents  en  apparence.  Mais  M.  Bianchi  a  su  trouver 
dans  l'étude  d'un  eas  particulier  de  la  méthode  un  moyen  nouveau 
d'obtenir  un  nombre  illimité  des  surfaces  A  courbure  constante. 
L'exposé  des  résultats  que  nous  lui  devons  sera  mieux  compris 
quand  nous  l'aurons  fait  précéder  d'une  étude  rapide  syr  la  géo- 
métrie des  surfaces  à  courbure  constante  négative  :  ce  sera  l'objet 
du  Chapitre  suivant. 
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CHAPITRE  XL 

LES    SU&FACES    A    COU&BU&E    TOTALE    NÉGATIVE. 

Surface  pseudosphérique.  -  Représentation  conforme  de  la  partie  réelle  de  la 
surface  sur  le  demi-plan  supérieur.  —  Étude  des  transformations  qui  conser- 
vent l'élément  linéaire  et  qui  réalisent,  par  suite,  une  application  de  la  surface 
sur  elle-même.  -  Représentation  des  géodésiques  par  des  cercles  avant  leur 
centre  sur  l'axe  des  x.  ~  Distance  géodésique  de  deux  points.  —  Les  cercles 
géodésiques  sont  représentés  par  des  cercles.  —  Division  des  différents  cercle* 
géodésiques  en  trois  espèces.  —  Les  cercles  situés  tout  entiers  à  distance  finie 
ont  seuls  un  centre  ;  aire  de  ces  cercles,  longueur  de  leur  circonférence.  —  Clas- 
sification ,  dne  à  M.  Klein,  des  transformations  qui  conservent  l'élément  linéaire. 
—  Analogies  et  différences  entre  la  géométrie  des  diverses  surfaces  à  courbure 
constante.  —  Géométrie  non  euclidienne.  —  Résolution  d'un,  problème  relatif 
au  changement  de  coordonnées.  —  Considérations  géométriques  conduisant  a  la 
représentation  conforme  qui  vient  d'être  étudiée.  —  Représentation  de  M.  Bel- 
trami  dans  laquelle  les  géodésiques  ont  des  droites  pour  images.  —  Formules 
qui  permettent  de  passer  de  l'uue  a  l'autre  de  ces  représentations. 


782.  Toutes  les  surfaces  à  courbure  constante étant  appli- 
cables les  unes  sur  les  autres,  nous  choisirons,  pour  plus  de  net- 
teté, la  sur/ace  pseudosphérique,  dont  l'élément  linéaire  est  dé- 
fini par  la  formule 

(i)  dt*  =  €*•(<*«**  -+•  e**dt>*)9 

et  qui  est  engendrée  par  la  révolution  de  la  tractrice 


(» 


r  =  asin<pt        m  =  aflogtangJ-  -f-cosf  J 


autour  de  sa  base.  On  peut  donner  des  formes  très  simples  à  l'élé- 
ment linéaire  défini  par  la  formule  (i). 
Posons  d'abord 

(3)  •>=*,        «-»  =  p, 

l'élément  linéaire  deviendra 

U)  <i#*  =  a» Jt> 
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de  sorte  que,  si  l'on  considère  x  ely  comme  les  coordonnées  rec- 
tangulaires d'un  point  dans  un  plan,  on  obtiendra  ainsi  une  carte 
géographique  dans  laquelle  toute  la  partie  réelle  de  la  surface 
sera  représentée  sur  la  partie  supérieure  du  plan  avec  simili- 
tude des  éléments  infiniment  petits.  Nous  allons  présenter  d'abord 
quelques  remarques  sur  cette  représentation. 

À  tout  point  réel  M  de  la  surface  correspond  certainement  un 
point  m  du  plan,  qui  est  réel  et  situé  au-dessus  de  l'axe  des  x;  mais 
la  proposition  réciproque  n'est  pas  complètement  exacte.  Écartons 
d'abord  une  première  difficulté  relative  aux  limites  entre  lesquelles 
varie  v.  Si  la  surface  pseudosphérique  était  formée  d'un  seul 
feuillet,  v  et  par  suite  x  prendraient  seulement  des  valeurs  com- 
prises dans  un  intervalle  de  arc;  mais  on  peut  admettre  que  la  sur- 
face est  composée  d'un  nombre  illimité  de  feuillets  superposés,  qui 
correspondront  à  toutes  les  valeurs  tant  positives  que  négatives 
de  r,  et  qui  seraient  engendrés  en  quelque  manière  par  les  révolu- 
tions, répétées  soit  dans  un  sens,  soit  dans  l'autre,  de  la  trac  tri  ce 
autour  de  sa  base.  Il  est  bon  d'ailleurs  de  remarquer  que  ces  dif- 
férents feuillets  se  séparent  les  uns  des  autres  quand  on  déforme 
la  surface  de  manière  à  la  transformer  en  un  hélicoïdo,  comme  nous 
l'avons  indiqué  au  n°  74. 

11  reste  maintenant  à  étudier  la  seconde  équation  (3).  Si  Ton  se 
reporte  au  n°78  [I,  p.  96],  on  voit  que,  m  désignant  une  constante 
d'ailleurs  quelconque,  choisie  à  l'avance,  il  n'y  aura  de  point  réel 
de  la  surface  correspondant  à  une  valeur  réelle  dey  que  si  l'on  a 

(5)  JnJe*»<if 

c'est-à-dire 

y  >"t. 

Par  suite,  si  une  figure  est  tracée  sur  la  partie  supérieure  du  plan, 
au-dessus  d'une  parallèle  à  l'axe  des  a;,  il  existera  une  surface 
pseudosphérique  sur  laquelle  elle  pourra  être  rapportée  tout  en- 
tière. Mais,  si  elle  vient  toucher  l'axe  des  x,  il  y  a  toujours,  dans  le 
voisinage  de  cet  axe,  des  parties  de  la  figure  qui  ne  seront  pa$  re- 
présentées sur  la  pseudosphère.  Ces  parties  toutefois  pourront  être 
réduites  autant  qu'on  le  voudra,  si  l'on  diminue  indéfiniment  la  con- 
stante m  qui  figure  dans  l'inégalité  précédente. 

11  y  a  là,  on  le  voit,  un  fait  très  curieux,  sur  lequel  nous  avons 
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déjà  insiste.  Il  semble,  au  premier  abord,  que,  l'élément  linéaire 
restant  réel,  il  devrait  en  être  de  même  de  la  surface  ;  en  réalité 
cela  n'a  pas  lieu,  et  l'on  ne  connaît  d'ailleurs  aucune  surface  donnant 
la  représentation  complète  des  éléments  linéaires  (i)  ou  (4),  c'est- 
à-dire  ayant  un  point  réel  pour  chaque  valeur  réelle  de  u  et  de  p. 

783.  La  forme  (4)  de  l'élément  linéaire  a  été  employée  de  la 
manière  la  plus  utile  dans  d'importantes  recherches  d'Analyse  mo- 
derne (l).  Elle  met  immédiatement  en  évidence  différentes  pro- 
priétés intéressantes  que  nous  allons  signaler. 

On  voit  tout  d'abord  que  l'élément  linéaire  ne  change  pas  de  forme 
si  l'on  effectue  les  deux  substitutions  très  simples  (x;  x —  h)  on 
(x,  y\  hx,  hy),  h  désignant  une  constante  quelconque.  La  première 
équivaut  à  une  translation  h  parallèle  à  l'axe  des  x,  la  seconde  à 
une  transformation  homothétique  par  rapport  à  l'origine,  ayant  A 
pour  module  ;  h  doit  être  positive  si  l'on  veut  que  la  partie  supé- 
rieure du  plan  se  corresponde  à  elle-même.  En  combinant  ces  deux 
transformations,  on  aura  une  homothétie  dont  le  pôle  sera  un  point 
quelconque  de  Taxe  des  x. 

Il  existe  une  autre  transformation  très  simple  qui  conserve  l'é- 
lément linéaire  ;  c'est  une  inversion  ayant  pour  pôle  un  point  quel- 
conque de  l'axe  des  a:.  On  le  vérifie  aisément  en  employant  les  for- 
mules 

qui  définissent  cette  inversion.  Pour  que  la  partie  supérieure  du 
plan  se  transforme  en  elle-même,  il  faut  que  le  module  soit  positif. 

784.  Au  reste,  on  peut  obtenir  très  simplement  toutes  les  trans- 
formations qui  n'altèrent  pas  l'élément  linéaire  (4).  A  cet  effet,  intro- 

(')  Consulter  en  particulier  les  Mémoires  suivants: 

Klein  (F.),  Elliptische  Functionen  und  Gleichungen  fënfien  Grades  {Ma- 
themàtische  Annalen,  t.  XIV,  p.  ni;  1878). 

'  Poincaré  (H.),  Théorie  des  groupes  fuchsiens  (Acta  mathematica,  t.  I,  p.  1  ; 
188a  )..—  Mémoire  sur  les  fonctions  fuchs  Un  nés  {Ibid.,  p.  193). 

Voir  aussi  : 

Schtvarz  (H.-A.),  Gesammelte  maUiematische  Abhandtungen,  t.  II,  1890. 
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(luisons  les  coordonnées  symétriques 

(7)  «  =  jr-Kiy,        p  =  x  —  iy\ 
l'élément  linéaire  prendra  la  forme 

(8)  ,#.« /„•_*«£_ 


^  =  -4^^—^, 


> 


que  nous  aurions  pu  obtenir  immédiatement;  car  elle  convient  évi- 
demment à  une  sphère  de  rayon  ai  (n°  23).  Il  y  a  toutefois  une 
différence  essentielle  à  signaler;  tandis  que,  dans  la  sphère  réelle 

et  pour  les  points  réels,  a  est  l'imaginaire  conjuguée  de  ^ ,  ici  a  est 

la  conjuguée  de  (3. 

Les  transformations  de  a  et  de  (3  qui  conservent  l'élément  linéaire 
s'obtiendront  par  la  résolution  de  l'équation 

K9)  («-?)*      («t  — Pi)*/ 

qui  admet,  nous  le  savons,  deux  espèces  différentes  de  solutions. 
Les  premières  sont  définies  par  les  formules 

(  10  )  *  =  9  p  =   — k » 

p*x+q  r       Ph  +  q 

où  m,  /1,  />,  q  désignent  des  constantes  quelconques.  Si  l'on  veut 
que  des  points  réels  correspondent  aux  points  réels,  il  faudra  évi- 
demment que  ces  constantes  soient  réelles  :  alors  la  première  équa- 
tion (10)  donnera  la  seconde  par  le  changement  de  i  en  — /.  Lies 
formules  précédentes,  considérées  comme  s' appliquant  au  plan, 
définissent  ce  que  nous  avons  appelé  une  transformation  circu- 
laire [I,  p.  162]  ;  si  nous  admettons  de  plus  que  l'on  ait 

(11)  mq  —  np>o, 

la  transformation  fera  correspondre  à  tout  point  de  la  partie  supé- 
rieure du  plan  un  point  compris  dans  la  même  région  [I,  p.  17?]* 
Les  autres  transformations  qui  conservent  l'élément  linéaire  (8) 
sont  définies  par  les  formules 

(ia)  «=-r- — »        P  =  -^-J » 

qui  se  ramènent  aux  premières  par  l'échange  de  a,  «t  de  (î,  et  qui 
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ne  font  correspondre  la  partie  supérieure  du  plan  à  elle-même  que 
si  l'on  a 

(i3)  mq  —  np<o. 

Toute  inversion  ayant  son  pôle  sur  l'axe  des  x  est  un  cas  particulier, 
de  ces  dernières  transformations.  Par  exemple,  les  équations  (6) 
peuvent  être  remplacées  par  les  suivantes 

("0  *-  *=ÏT^>  ?-*==       k 


comprises  comme  cas  particulier  dans  les  équations  générales  (12)* 

785-.  Les  remarques  précédentes  mettent  en  évidence,  une  pro- 
priété fondamentale  de  ces  substitutions  linéaires  à  coefficients  réels 
qui  interviennent  si  fréquemment  dans  les  recherches  des  analystes 
modernes.  Si  Ton  envisage,  dans  les  formules  (11)  et  (12),  a  et  £ 
comme  les  coordonnées  symétriques  d'un  point  du  plan,  elles  dé- 
finissent une  transformation  plane  dont  on  peut  dire  seulement 
qu'elle  a  lieu  avec  conservation  des  angles  ;  mais,  si  l'on  regarde  à 
et  p  comme  les  coordonnées  symétriques  d'un  point  de  la  pseudo- 
sphère, on  reconnaît  que  la  transformation  y  conserve  les  arcs,  et 
par  suite  les  angles  et  les  aires,  ce  qui  est  un  résultat  infiniment 
.plus  précis  (').  En  d'autres  termes,  la  transformation  réalise  une 
application  de  la  surface  sur  elle-même;  et,  si  l'on  se  reporte  aux 
résultats  du  n°  683,  on  reconnaîtra  que  cette  application  est  la  plus 
générale  de  toutes  celles  que  l'on  peut  obtenir  (*). 

Si  l'on  considère,  en  particulier,  les  formules  (10)  et  si  l'on  sup- 


(»)  H.  Poincarb,  Acta  mathematica,  p.  8. 

(')  On  peut  établir  directement  cette  proposition  de  la  manière  suivante:  soit 
\  résoudre  ^équation 

Cette  équation  ne  peut  admettre  (n*  117)  que  des  solutions  pour  lesquelles  *,  et 
£,  dépendent  d'une  seule  des  variables  a  et  p.  Soit  d'abord 

«,  =  /(«),        pt  =  /,(P). 
Donnons  a  ?  une  râleur  particulière  b;  p,  et  J^  prendront  des  râleurs  6„  *',♦  et 
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pose  que  m,  n,  p,  q  y  varient  d'une  manière  continue  en  partant 
des  valeurs  1,  o,  o,  t>  on  obtiendra  ainsi  une  déformation  continue 
dans  laquelle  la  surface  ne  cessera  pas  de  coïncider  avec  elle-même. 
Toute  figure  tracée  sur  cette  surface  subira  une  série  de  déforma- 
tions tout  à  fait  analogues  au  mouvement  d'une  figure  sphérique 
sur  la  sphère  qui  la  contient. 

Nous  reviendrons  plus  loin  sur  les  transformations  définies  par 
les  formules  (10)  et  (12);  nous  nous  contenterons  de  remarquer 
qu'on  peut  les  obtenir  toutes  par  remploi  combiné  de  translations 
parallèles  Ox  et  d'inversions  par  rapport  à  un  point  de  cet  axe. 

786.  Si  nous  avons  étudié  d'abord  les  transformations  qui  con- 
servent l'élément  linéaire,  c'est  qu'elles  permettent,  une  fois 
connues,  d'établir  sans  calcul  les  propriétés  principales  de  la  sur- 
face. D'après  la  forme  même  (4)  de  cet  élément  linéaire,  on  re- 
connaît immédiatement  que,  dans  le  plan,  les  parallèles  à  l'axe 
des  ^représentent  des  géodésiques  de  la  surface;  et  de  là  résulte 
immédiatement  que  les  différentes  géodésiques  de  la  sur/ace 
admettent  pour  images  des  cercles  ayant  leur  centre  sur  Vaxe 
des  x. 

Soit,  en  effet,  BMM<  C  un  de  ces  cercles  {fig.  76).  Si  l'on  effectue 
une  inversion  en  prenant  comme  pôle  l'un  des  points  C  où  il 
coupe  l'axe  des  2*,  le  cercle  se  transformera  en  une  droite  bmmi 
parallèle  à  Taxe  des  y;  comme  cette  droite  est  l'image  d'une  géo- 
désique  et  que  d'ailleurs  l'inversion  n'a  pas  changé  l'éléihent  li- 
néaire, on  voit  que  le  demi-cercle  BMM<C  représente,  luûàussi, 


l'on  aura 

d*       __     b\  daf 
(«-*)»-  (a,-*,)'' 

On  déduit  de  là,  en  intégrant, 

1      ^      »t     . 


a  —  à       CL  —  é, 


c, 


c  désignant  une  nouvelle  constante.  . 

a  est  donc  une  fonction  linéaire  de  a,  et,  de  même,  ?  une  fonction  linéaire  de  JS,. 
La  substitution  de  ces  deux  fonctions  linéaires  dans  l'équation  à  résoudre  montre 
aisément  qu'elles  doiTent  être  identiques. 

Les  solutions  pour  lesquelles  a,  dépend  de  p  et  p,  de  a  se  déduisent  immédiate- 
ment des  précédentes  par  rechange  de  a  et  de  p. 
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une  géodésîque.  D'ailleurs,  on  peut  toujours  construire  un  tel 
cercle  en  le  définissant  par  la  condition  de  passer  en  un  point  et 
d'y  admettre  une  tangente  donnée;  il  suit  de  là  qu'il  représente  la 
géodésique  la  plus  générale  tracée  sur  la  surface.  Ainsi  l'équation 
de  cette  géodésique  sera 

xt+-y*-r-ibx  -+-  c  =  o, 

b  elc  désigaant  deux  constantes  arbitraires. 

* 
Fig.  76. 


La  représentation  précédente  nous  montre  immédiatement  que, 
par  deux  points  réels  M,  M«  de  la  surface,  on  ne  peut  faire 
passer  qu'une  géodésique;  car  il  passe,  par  deux  points  de  la  partie 
supérieure  du  plan,  un  seul  cercle  ayant  son  centre  sur  Oor^On 
peut,  du  reste,  déterminer  très  simplement  la  distance  géodésique 
de  ces  deux  points;  elle  est  égale  à  celle  des  deux  points  m,  m,  qui 
leur  correspondent  dans  l'inversion  employée  plus  haut  {fig-  76). 
Or,  ppur  deux  points  situés  sur  une  parallèle  à  l'axe  des  y,  on  a 


d'où  l'on  déduit 


y 


.      bm{  .      tangMjCB 

.rcmm>  =  alog-g^=alog  J^  . 

Ainsi  Ta  distance  géodésique  de  deux  points  M,  Mi  est  propor- 
tionnelle au  logarithme  du  rapport  anharmonique  des  quatre 
points  M,  M|,  B,  C  sur  le  cercle  qui  représente  la  géodésique. 

Cette  distance  devenant  infinie  lorsque  l'un  des  points  M,  Mf  se 
rapproche  de  l'axe  des  xy  on  peut  dire  que  les  points  de  cet  axé 
représentent  les  points  à  V infini  de  la  surface.  Quant  aux 
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points  du  plan  qui  sont  à  l'infini  dans  toutes  les  directions,  comme 
une  inversion  ayant  son  pôle  sur  Ox  les  ramène  tous  à  se  confondre 
avec  ce  pôle,  on  reconnaît  qu'ils  correspondent  tous  à  un  seul 
point  à  l'infini  delà  surface,  celui  par  lequel  passent  toutes  les 
géodésiques  représentées  par  des  parallèles  à  Taxe  des  j'. 

On  peut  encore  obtenir  la  distance  géodésique  de  deux  points 
de  coordonnées  symétriques  a,  (î  et  a,,  (3,,  en  se  servant  dés  for- 
mules (5)  [I,  p.  3a]  ('),  dans  lesquelles  on  remplacera  d  par  - 

pour  une  sphère  de  rayon  a,  et  par  — »  pour  une  pseudo-sphère  de 
rayon  a.  On  trouvera  ainsi 

oip.   d    =(«-«,)(P-g,) 


_  (ar  — a?i)t-h(r—.ri)>  _ 


_(Kyyx =R(«,Pi,«»,P), 

("6)  \ 

cos  2«i-(*-p)(Pt-«t) 

787.  Nous  allons  maintenant  nous  occuper  des  cercles  géodé- 
siques et  de  leur  représentation  sur  le  plan.  On  a  vu  au  Chapitre 
précédent  que  les  géodésiques  normales  à  un  cercle  géodésique 
dont,  le  rayon  est  différent  de  a  vont  toutes  pa&ser  par  un  point  fixe 
ou  sont  toutes  normales  à  une  autre  géodésique  (n°  780). 

D'après  cela,  prenons  dans  le  plan  tous  les  cercles  ayant  leur 
centre  sur  Ox  et  passant  par  un  point  M;  leurs  trajectoire»  ortho- 
gonales représenteront  des  cercles  géodésiques  de  la  surface.  Or  ces 
trajectoires  orthogonales  sont,  comme  on  sait,  des  cercles  admettant 
ponr  axe  radical  l'axe  des  'X  et  pour  points  limites  le  point  M  et 
son  symétrique  par  rapport  à  Ox.  Ainsi  : 

Tous  les  cercles  géodésiques  de  rayon  moindre  que  a  sont 
représentés  par  des  cercles  ne  coupant  peu  Vaxe  des  x. 

Construisons  maintenant,  dans  le  plan,  tous  les  cercles  ayant  leur 
centre  sur  Ox  et  normaux  à  un  cercle  fixe  (C)  dont  le  centre  se 


(')  Le  lecteur  est  prié  de  tenir  compte  de  l'errata  du  tome  II. 

D.  -  III.  a6 
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trouve  aussi  sur  Ox.  D'après  la  proposition  que  nous  avons  rap- 
pelée, leurs  trajectoires  orthogonales  représenteront  des  cercles 
géodésiques  parallèles  à  une  géodésique  et,  par  suite,  de  rayon  plus 
grand  que  a.  Or  ces  trajectoires  orthogonales  sont  les  cercles 
passant  par  l'intersection  de  (C)  avec  Ox.  Ainsi  :• 

Tous  les  cercles  géodésiques  de  rayon  supérieur  à  a  sont  re- 
présentés par  des  cercles  coupant  l'axe  des  x  en  deux  points 
réels  et  distincts. 

Le  rapprochement  des  deux  résultats  précédents  montre  que  : 

Les  cercles  géodésiques  de  rayon  a  sont  représentés  par  des 
cercles  tangents  à  Vaxe  des  x. 

788.  On  peut  vérifier  et  confirmer  ces  différents  résultats  en 
appliquant  à  la  recherche  des  cercles  géodésiques  la  formule  donnée 
au  n°  653.  Un  calcul  que  nous  omettons  montre  que  l'équation  gé- 
nérale du  cercle  géodésique  ayant  pour  courbure  -  est 


P 


(17)  <*_A)M-Or_/)i=|!g. 


Ainsi  les  cercles  de  la  surface  ont  bien  pour  images  les  cercles 
du  plan. 

Soit  (C)  le  cercle  du  plan  représenté  par  l'équation  précédente  : 

cherchons  son  intersection  avec  Taxe  de»  x.  Si  nous  faisons  j^  =  o, 

nous  trouverons 

o*— a* 

(*_A)î=/.e_r-; 

les  valeurs  de  x  fournies  par  cette  équation  seront  réelles  et  iné- 
gales, égales,  ou  imaginaires  suivant  que  p  sera  supérieur,  égal,  on 
inférieur  à  a. 

Le  cercle  (C)  fait  avec  Taxe  des  x  nn  angle  <p  qui  est  défini  par 
la  formule 


-•p1—  **»/tangf, 
d'où  l'on  déduit 

(18)  p=— -. 

V      '  r         C08Ç 
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Ainsi  la  courbure  du  cercle  géodésique  dépend  uniquement 
.de  V angle  èous  lequel  son  image  (C)  coupe  Vaxe  desx. 

789.  Pour  le  plan  et  pour  la  sphère,  les  cercles  géodésiques, 
c'est-à-dire  les  lignes  dont  la  courbure  est  constante,  peuvent  être 
regardés  aussi  comme  lieux  des  points  qui  sont  à  une  distance 
donnée  d'un  centre  fixe.  Cette  propriété  fondamentale  ne  s'étend 
pas  complètement  à  la  pseudo-sphère  :  pour  toute  surface  à  courbure 
constante,  les  lignes  parallèles  à  un  cercle  géodésique  sont  elles- 
mêmes  des  cercles  géodésiques;  mais,  dans  le  cas  de  la  pseudo- 
sphère de  rayon  a,  les  géodésiques  normales  à  un  cercle  géodésique 
ne  vont  concourir  en  un  point  réel  situé  à  distance  finie  que  si  lu 

courbure  du  cercle  estsupérieure  à  —  C'est  ce  que  montre  d'ailleurs 
le  calcul  suivant  : 

D'après  les  formules  (16),  le  lieu  des  points  à  la  distance  d  du 
point  (x9,y9)  sera  défini  par  l'équation 

(19)  (^—«o),-+-(r-+-ro)t=  4^^0  008* 


%ai 


Identifions-la  avec  l'équation  (17)  d'un  cercle  de  courbure  -; 


nous  aurons 


xQ  =  h,        /=^0co8<— .,         l*(a*—p*)=a*y\; 


on  déduit  de  là 

.     x  o       .         d       è'—e    « 

(20)  ->■  =  itang— .  =  — j 3 

'  a                ai         *          * 


en+e 


et  cette  équation  ne  fournira  pour  d  une  valeur  réelle  que  si  p  est 
inférieur  à  a.  Dans  ce  cas,  nous  l'avons  vu,  le  cercle  (C)  sera  loui 
entier  au-dessus  de  O x.  Les  coordonnées  x0l  y9  du  point  du  plan 
qui  correspond  au  centre  du  cercle  seront 


(ai)  *©=A,       r«=  -/a«— p». 


a 


Ce  point  sera  le  centre  du  cercle  de  rayon  nul  passant  par  l'inter- 
section du  cercle  (C)  avec  l'axe  des  x. 
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790.  Parmi  les  cercles  géodésiques,  ceux  qui  ont  des  centres  sont 
seuls  des  cercles  finis;  les  autres  admettent  un  ou  deux  points  réels 
à  l'infini  suivant  que  p  est  égal  ou  supérieur  à  a;  on  ne  peut  donc 
se  proposer  d'évaluer  la  longueur  d'une  circonférence  ou  Taire 
d'un  cercle  géodésîque  que  dans  le  cas  où  p  est  inférieur  à  a.  Si 
Ton  emploie  l'équation  (17)  et  si  l'on  pose 


x  —  A«=/-cos*,        y— /— -£ 
a  *  a 


srat, 


la  formule  (4)  nous  donnera 

adt 


ds  = 


— H  sin  t 

9 

et  par  suite  la  longueur  L  de  la  circonférence  géodésîque  sera 

aitap 


(la)  L  = 


J/»™     a  dt 
'       a        '    / 
-  -4-  sm  t 
0       P 


/at_  pt 


Si  l'on  introduit,  au  lieu  de  la  courbure  géodésîque,  la  distance 
au  centre  d\  définie  par  l'équation  (20),  on  trouvera 

(a3)  L  =  ira\*"—  e    «). 

Quant  à  la  surface  S  du  cercle,  elle  est  donnée  par  l'équation 

<*4)  S=(£-nt)at, 

qui  se  déduit  immédiatement  de  la  formule  (1 1)  [p.  126].  En  rem- 
plaçant L  par  sa  valeur,  on  trouve 

(±    -±\% 

(a5)  S  =  ira*\e««—  e    *«)  . 

791.  Nous  allons  maintenant  revenir  aux  transformations  qui 
conservent  l'élément  linéaire  et  en  donner  la  classification,  qui 
ne  peut  être  précise  que  si  l'on  y  fait  intervenir  les  propriétés  des 
cercles  géodésiques. 

Considérons  d'abord  celles  qui  sont  définies  par  les  formules  (10) 
et  cherchons  s'il  existe  des  points  qui  ne  sont  pas  déplacés  par  la 
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transformation.  Pour  cela,  faisons  a  =  a, ,  (î  =  (3,  ;  a  et  p  seront  les 
racines  de  l'équation 

(a6)  pz*+(q  —  m)z —  n=o. 

Cette  équation  à  coefficients  réels  admet  deux  racines,  imagi- 
naires ou  réelles.  Désignons-les  par  t! }  **  ;  les  quatre  points  définis 
par  les  équations 

<>7)     i  •-*-;;•       <«>     i***-*'- 


ne  seront  pas  déplacés  par  la  déformation.  Pour  les  deux  derniers 
on  a  y  =  o  ;  ils  seront  donc  à  l'infini  sur  la  surface.  Les  deux  pre- 
miers, au  contraire,  seront  à  distance  finie,  au  moins  tant  que  zf 
sera  différent  de  z°.  Mais,  pour  compléter  la  discussion,  nous 
allons  examiner  successivement  les  différents  cas  : 

4°  Supposons  d'abord  les  racines  V,  z*  imaginaires  ;  elles  seront 
nécessairement  conjuguées.  Des  quatre  points  du  plan  définis  par 
les  équations  précédentes,  les  deux  premiers  seulement  seront 
réels;  mais,  comme  ils  sont  placés  symétriquement  par  rapport  à 
Taxe  des  x,  un  seul  correspondra  à  un  point  réel  M  de  la  surface. 
Ainsi  un  seul  point  réel  de  la  surface  sera  demeuré  immobile; 
tous  les  autres,  étant  assujettis  à  rester  à  une  distance  invariable 
de  M,  se  déplaceront  sur  les  cercles  géodésiques  de  la  surface 
décrits  du  point  M  comme  centre.  Dans  ce  cas,  la  substitution  est 
dite  elliptique,  d'après  M.  Klein  (');  elle,  peut  se  ramener  à  la 
forme 

<*"  Ï=F— »3=f 

où  0  est  réelle..  Si  Ton  déforme  la  surface  de  manière  que  toutes 
les  géodésiques  qui  passent  par  M  deviennent  des  méridiens,  l'élé-. 
ment  linéaire  se  ramènera  à  la  forme  (a3)  (n°  778),  et  la  formule 


(•)  Kiwi  (F.),  Mathematuche  Annalen,  t.  XIV,  p.  m.- 


"1*. 
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précédente  définira  simplement  une  rotation  d'angle  9  autour  de 
l'axe  de  révolution.  C'est  ce  que  l'on  reconnaît  d'ailleurs  en  effec- 
tuant la  substitution  définie  par  les  formules 

qui  ramène  l'élément  linéaire  de  la  surface  à  la  forme 

(33)  ds*=a*\du*+  (g*~^g  """Vrfp»]. 

La  transformation,  exprimée  à  l'aide  des  variables  u  et  v7  est 
alors  définie  par  les  formules 

(34)  U=I/i,  PrrPj  — 6. 

2°  Supposons  maintenant  les  racines  *',■  ^  réelles  et  inégales. 
Les  deux  équations  (27),  (28)  définiront  des  points  imaginaires; 
la  transformation  ne  laissera  invariables  que  les  deux  points  du 
plan 

7  =  0,         l/^o, 


v35)  là-*'         !*-*■ 

qui  correspondent  à  des  points  à  l'infini  de  la  surface;  les  formules 
qui  la  définissent  admettront  la  forme  canonique 

où  Ar  désigne  une  constante  réelle.  La  transformation  laissant  inva- 
riables deux  points  réels  à  l'infini,  nous  dirons  avec  M.  Klein  que, 
dans  ce  cas,  elle  est  hyperbolique.  Nous  allons  démontrer  qu'ici 
encore  on  peut  déformer  la  surface  de  telle  manière  que  la  trans- 
formation se  réduise  à  une  simple  rotation. 

On  pourrait  d'abord  établir  ce  résultat  en  effectuant  le  change- 
ment de  variables  défini  par  les  formules 

a  —  *  B  —  z' 

K    7}  OL  —  Z'  '  P  —  *' 

l'élément  linéaire  serait  ramené  à  la  forme 

(38)  ^i=a«rrfu«^(^t^y^«j, 
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et  la  transformation  serait  exprimée  par  les  formules 

(39)  Ui=U,  P  =  l>iH-l0g*, 

qui  définissent  une* rotation  égale  à  logA:  pour  l'une  des  surfaces  de 
révolution  admettant  l'élément  linéaire  (38).  Mais  on  peut  encore 
employer  les  considérations  géométriques  suivantes. 
Des  équations  (36),  on  déduit 

(40)  Ï3T  •  p3?  -  ï^"?  •  p^T?' 

ce  qui  montre  que,  dans  le  plan,  la  transformation  laisse  invariables 
tous  les  cercles  (C)  passant  par  les  deux  points  z',  z",  définis  par 
les  formules  (35).  Donc,  sur  la  surface,  elle  laissera  invariables 
tous  les  cercles  géodésiques  (C)  ayant  pour  images  les  cercles  (C), 
c'est-à-dire  ayant  en  commun  deux  points  à  l'infini.  Nous  allons 
montrer  que  la  surface  peut  être  déformée  et  transformée  en  une 
surface  de  révolution  dont  les  cercles  (C)  seront  les  parallèles. 

Pour  cela,  il  suffit  de  remarquer  que  les  cercles  (C)  du  plan 
passant  par  les  deux  points  réels  z'y  z"  admettront  pour  trajectoires 
orthogonales  des  cercles  (D)  ayant  leur  centre  sur  la  droite  z' z", 
c'est-à-dire  sur  l'axe  des  x.  Ces  cercles  (D)  seront  done  l'image 
d'une  famille  de  géodésiques  (D')  tracées  sur  la  surface  et  coupant 
à  angle  droit  tous  les  cercles  (C).  Comme,  au  nombre  de  ces 
cercles,  il  y  en  a  un,  représenté  par  le  cercle  (C)  décrit  sur  z'z" 
comme  diamètre,  qui  se  réduit  à  une  géodésique,  on  voit  que  toutes 
les  géodésiques  (D;)  seront  normales  à  une  même  géodésique 
et,  par  suite,  pourront  être  transformées  dans  les  méridiens  d'une 
surface  de  révolution  dont  l'élément  linéaire  sera  donné  par  la 
formule  (38).  La  transformation,  laissant  invariables  les  parallèles 
de  cette  surface,  se  réduira  nécessairement  à  une  simple  rotation 
autour  de  cet  axe. 

.  3°  Enfin,  si  les  racines  z\  ^  sont  égales,  la  forme  canonique  de. 
la  transformation  est  la  suivante  : 

La  transformation  est  dite  alors  parabolique;  elle  laisse  inva- 
riable un  seul  point  réel,  à  l'infini, 

£  =  z\        y  =  o. 
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Si  l'on  effectue  la  substitution 

l'élément  linéaire  est  ramené  à  la  forme 

(43)  €fc*=a*(rfa*+e*«<fr*), 

et  la  transformation  s'exprime  par  les  formules 

(44)  »=»ii        p  =  ei-4-m, 

qui  montrent  qu'ici  encore  on  peut  la  ramener  à  une  rotation. 

En  résumé,  les  trois  types  de  transformations  définis  par  les 
formules  (10)  sont  représentés  par  des  rotations  des  trois  sur- 
faces distinctes  de  révolution  à  courbure  constante  négative. 

792.  Nous  dirons  peli  de  mots  des  transformations  correspon- 
dantes aux  formules  (12);  elles  se  ramènent  aux  précédentes  suivies 
de  celle  qui  est  définie  par  les  équations 

«=  Pi»         P  =■  «i» 

et  qui  équivaut  à  une  transformation  par  symétrie,  relative  à  l'axe 
desj'.  Nous  nous  contenterons  de  remarquer  qu'en  général  elles 
déplacent  tous  les  points  de  la  surface  situés  à  distance  finie.  Si 
en  effet,  dans  les  formules  (12),  l'on  fait  (3  =  a,  et  a  =  (î,,  on  est 
conduit  aux  deux  équations 

p«P  —  *  =  o,        (^-+-m)(a  — p)^r  o, 
qui  donnent 

y  =  o, 
toutes  les  fois  que  l'on  a 

q  -f-  m.  sa  a. 

Mais,  si  la  somme  précédente  q  -f-  m  est  nulle-,  les  formules  (12) 
prennent  la  forme  suivante  : 

(45)  a=^l±£,        p==^fr±«. 

V^  '  ppi  —  m  r      />*i  —  m 

Elles  définissent  une  inversion  ayant  son  pôle  sur  Ox\  tous  les 
points  situés  sur  le  cerele  principal  de  cette  inversion  demeure* 
ront  invariables  par  la  transformation.  On  dit  quelquefois  que  la 
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figure  primitive  et  sa  transformée  sont  symétriques  par  rapport  à 
ce  cercle  principal  ;  la  transformation  est  alors  involutive. 

793.  Nous  pouvons  maintenant  indiquer  de  la  manière  la  plus 
nette  les  analogies  et  les  différences  entre  la  géométrie  du  plan  et 
celle  des  diverses  surfaces  à  courbure  constante.  Pour  toutes  ces 
surfaces,  il  passe  une  géodésique  et  une  seule  par  deux  points 
donnés;  toutefois,  si  la  surface  a  sa  courbure  positive  et  si  les  deux 
points  correspondent  à  deux  points  diamétralement  opposés  de  la 
sphère,  il  passera  une  infinité  de  lignes  géodésiques  par  ces  deux 
points.  Toute  figure  tracée  sur  l'une  de  ces  surfaces  peut  subir 
un  mouvement  de  déformation  dans  lequel  les  angles  et  les  lon- 
gueurs ne  sont  pas  altérés  et  qui  dépend  de  trois  constantes  arbi- 
traires; c'est-à-dire  que  l'on  peut  amener  deux  quelconques  de  ses 
points  A  et  B  à  coïncider  avec  deux  autres  points  quelconques  At 
et  B,  de  la  surface,  pourvu  que  les  distances  géodésiques  AB  et 
A,  B|  soient  égales.  Il  résulte,  d'ailleurs,  du  théorème  de  Gauss  re- 
latif à  la  courbure  totale  que  cette  propriété  fondamentale  convient 
seulement  aux  surfaces  à  courbure  constante. 

En  ce  qui  concerne  les  cercles  géodésiques,  c'est-à-dire  les 
courbes  dont  la  courbure  géodésique  est  constante,  une  propriété 
commune  rapproche  les  trois  surfaces  :  toute  courbe  parallèle  à  un 
cercle  géodésique  est  un  cercle  géodésique.  Mais,  si  l'on  veut  ap- 
profondir, on  constate  des  propriétés  particulières  aux  surfaces  à 
courbure  constante  négative.  Tandis  que,  dans  les  surfaces  à  cour- 
bure positive  ou  nulle,  tout  cercle  géodésique  peut  être  défini 
comme  le  lieu  des  points  situés  à  la  même  distance  d'un  centre  fixe, 
il  peut  se  faire,  dans  les  surfaces  à  courbure  négative,  qu'un  cercle 
géodésique  n'ait  pas  de  centre  :  les  géodésiques  normales  à  un 
cercle  géodésique  concourent  en  un  point  situé  à  distance  finie, 
ou  bien  elles  concourent  en  un  point  à  l'infini,  ou  enfin,  elles  n'ont 
aucun  point  réel  commun  à  distance  finie  ou  à  l'infini  ;  ce  dernier 
cas  se  présente,  en  particulier,  pour  les  géodésiques  normales  à 
une  géodésique. 

Pour  les  triangles  géodésiques,  il  résulte  du  théorème  de  Gauss 
(n°  641)  que  la  somme  des  angles  est  supérieure,  égale  ou  infé- 
rieure à  ic,  suivant  que  la  courbure  est  positive,  nulle  ou  négative. 
V excès  dans  le  premier  cas,  le  déficit  dans  le  troisième,  sont 
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égaux  a  la  surface  du  triangle  multipliée  parla  valeur  absolue  de  la 
courbure. 


794.  Appliquons  ces  remarques  à  l'étude  des  problèmes  les  plus 
simples  qui  se  présentent  au  début  de  la  Géométrie  plane.  Nous 
reconnaissons  immédiatement  que  deux  géodésiques,  perpendicu- 
laires à  une  troisième  géodésique,  se  rencontrent  toujours  si  la 
courbure  est  positive  et  ne  se  rencontrent  jamais  si  elle  est  nulle  ou 
négative.  Ainsi,  pour  les  surfaces  à  courbure  négative  comme  pour 
le  plan,  on  ne  peut  mener  par  un  point  qu'une  géodésique  per- 
pendiculaire à  une  géodésique  donnée.  Et  d'ailleurs,  si  l'on  fait 
usage  de  la  représentation  que  nous  avons  étudiée  dans  ce  Cha- 
pitre, on  reconnaîtra  que  Von  peut  toujours  en  mener  une. 

Proposons-nous  maintenant  de  voir  ce  que  devient  la  théorie  des 
parallèles.  Étant  donnée  une  géodésique  (g)  et  un  point  M,  cher- 
chons s'il  existe  des  géodésiques  passant  par  M  et  ne  rencontrant 
pas  (g).  Cela  est  évidemment  impossible  dans  le  cas  de  la  sphère 
où  deux  géodésiques  se  rencontrent  toujours.  Dans  le  plan  tel  que 
nous  l'étudions  lorsque  nous  admettons  le  postulatum  d'Euclide,  il 
y  a  une  seule  géodésique  ne  rencontrant  pas  (g)  et  passant  en  M; 
c'est  la  parallèle  à  (g)  menée  par  le  point  M.  Considérons  mainte- 
nant une  surface  à  courbure  négative.  En  faisant  usage  des  trans- 
formations que  nous  avons  indiquées,  on  peut,  sans  diminuer  la 
généralité,  admettre  que  (g)  est  représentée  par  l'axe  des^  (fig*  77)- 

Fig-  77- 


Alors  il  y  aura  deux  géodésiques  passant  en  M  et  rencon- 
trant (g)  à  ly infini.  L'une  sera  représentée  par  la  parallèle  MP  à 
l'axe  des  y;  l'autre  par  le  cercle  OMQ  tangent  à  l'origine  au  même 
axe.  Ainsi  : 
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Une  géodes ique  réelle  peut  être  considérée  comme  ayant  o, 
1  ou  2  points  réels  à  V infini  suivant  quelle  appartient  aux 
surfaces  à  courbure  positive,  nulle  ou  négative. 

On  voit  ici  que  les  géodésiques  passant  en  M  se  diviseront  en 
deux  classes  ;  les  unes,  représentées  par  les  cercles  qui  pénètrent 
dans  l'angle  PMO,  couperont  la  géodésique  proposée  (g)  ;  les  autres, 
ayant  pour  images  les  cercles  qui  pénètrent  dans  l'angle  OMR,  ne 
rencontreront  pas  (g).  Menons  du  point  O  comme  centre  un 
cercle  MS  passant  par  M  ;  ce  cercle  représente  la  géodésique  menée 
par  le  point  M  perpendiculairement  à  (g).  Il  est  d'ailleurs  aisé  de 
voir  que  les  deux  angles  SMO  et  SMP  sont  égaux.  D'après  cela, 
toutes  les  géodésiques  passant  en  M  et  faisant  avec  la  géodésique 
normale  un  angle  inférieur  à  SMO  couperont  la  géodésique  (g)] 
au  contraire,  celles  qui  feront  un  angle  supérieur  à  SMO  ne  ren- 
contreront pas  (g).  Pour  cette  raison,  on  a  donné  à  SMO  le  nom 
d'angle  de  parallélisme.  On  peut  obtenir  son  expression  en  fonc- 
tion de  la  distance  du  point  M  à  la  géodésique  (g).  Cette  distance* 
étant  celle. des  deux  points  M  et  S,  s'obtient  par  la  simple  applica- 
tion de  la  formule  donnée  au  n°  786.  On  a,  en  la  désignant  par  /?, 

.        MOR 
.      Ung—  .  MOR 

P  =  a    g SÔR  =a,°&tang-^-. 

tan&  — 
D'autre  part,  on  a 

SMO  =  SMP  =  MOR, 

de  sorte  que,  si  l'on  désigne  par  Q(/>)  l'angle  du  parallélisme,  il 
viendra 

(46)  tangi  !!(/>)=*",         tangII(/>)=     *e 


i  —  e« 


Il  résulte  de  cette  formule  que,  lorsque  p  varie  de  o  à  oo,  II(/?) 


décroît  de  -  à  o. 


795.  On  sait  que,  dans  une  étude  approfondie  des  principes  de 
la  Géométrie,  Gauss,  Lobatschefsky  et  Boljai  ont  montré  que  le 
célèbre  postulatum  d'Euclide  ne  doit  pas  être  considéré  comme 
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compris  dans  les.  autres  axiomes  Ou  dans  les  faits  d'expérience  que 
nous  invoquons  d'une  manière  plus  ou  moin-s  explicite  au  début  de 
ta  Géométrie.  Les  recherches  de  ces  géomètres  et  de  leurs  succes- 
seurs nous  ont  montré  qu'il  est  possible  de  constituer,  sans  ad- 
mettre le  postulatum  d'Euclide,  une  géométrie  où  toutes  les  pro- 
positions s'enchaînent  sans  conduire  à  aucune  contradiction  et  qui 
comprend  comme  cas  limite  la  géométrie  d'Euclide  etdeLegendre. 
Cette  théorie  plus  générale  à  laquelle  Lobatschefsky  avait  donné 
le  nom  de  Pangéométrie,  et  que  l'on  s'accorde  aujourd'hui  à  dési- 
gner sous  le  nom  de  Géométrie  non  euclidienne,  concorde  entiè- 
rement, dans  le  cas  du  plan,  avec  celle  que  nous  venons  de  déve- 
lopper pour  les  surfaces  à  courbure  constante  négative.  Cette 
remarque,  développée  d'une  manière  complète  par  M.  Beltrami  (•), 
se  justifie  de  la  manière  suivante  :  x 

Il  suffit  de  se  reporter  au  Traité  d'Euclide  pour  reconnaître  que 
toutes  les  propositions  qui  reposent  sur  la  notion  du  déplacement 
d'une  figure  invariable  s'appliquent  aux  diverses  surfaces  à  cour- 
bure constante,  pourvu  qu'on  y  remplace  les  droites  du  plan  par  les 
géodésiques  de  la  surface.  Le  fait,  admis  dans  les  éléments,  que 
l'on  ne  peut  mener  plus  d'une  droite  par  deux  points,  exclut  les 
surfaces  à  courbure  positive.  11  suit  de  là  que  toute  Géométrie 
dans  laquelle  on  n'ajoutera  pas  le  postulatum  d'Euclide  aux  faits 
antérieurement  admis  devra  convenir  aux  surfaces  à  courbure 
constante  négative  aussi  bien  qu'au  plan.  Telle  est,  dans  ses  traits 
généraux,  l'explication  que  nous  devons  à  M.  Beltrami  de  l'analogie 
complète  qui  existe  entre  la  géométrie  non  euclidienne  du  plan  et 
celle  des  surfaces  à  courbure  constante  négative.  Nous  nous  con- 
tenterons de  ces  indications  rapides  et  nous  renverrons,  pour  plus 
de  détails,  à  l'élégant  Mémoire  de  M.  Beltrami. 

796*  L'étude  détaillée  que  nous  venons  de  faire  nous  permet  de 
résoudre  simplement  une  question  dont  la  solution  nous  sera  né- 


(*)  Bbltrami  (E.),  Estai  d'interprétation  de  la  Géométrie  non  euclidienne 
(Annales  de  l'École  Normale,  i"  série,  t.  VI,  p.  256;  i86o).  Ce  Mémoire,  traduit 
de  l'italien  par  M.  Hoûel,  a  paru  en  1868  dans  le  tome  VI  du  GiornaU  di  Mate- 
matiche.  (  Voir  aussi  dans  le  même  Yolume  des  Annales,  p.  357,  un  autre  Mémoire 
de  M.  Beltrami,  intitulé  :  Théorie  fondamentale  des  espaces  de  courbure  con- 
stante.) 
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cessaire  dans  le  Chapitre  suivant,  filous  avons  pris  comme  point  de 
départ  là  réduction  de  l'élément  linéaire  d'une  -surface  de  courbure 
"  constante  négative  à  la  forme  (i).  Nous  savons,  d'ailleurs  (n°  683), 
que  cette  réduction  est  possible  d'une  infinité  de  manières.  Pro- 
posons-nous de  rechercher  le  changement  de  coordonnées  le  plus 
général  qui  conserve  cette  forme  de  l'élément  linéaire.  Pour  ré- 
soudre cette  question,  il  suffit  de  remarquer  que,  dans  la  forme  (i) 
de  l'élément  linéairef  les  courbes  de  paramètre  v  sont  des  géode- 
siques  passant  toutes  par  un  même  point  à  l'infini  de  la  surface,  les 
courbes  de  paramètre  u  sont  les  trajectoires  orthogonales  de  ces 
génératrices.  U  suit  de  là  que,  si.  l'on  veut  conserver  la  forme  de 
l'élément  linéaire,  il  sera  nécessaire  et  suffisant  de  prendre,  pour  les 
courbes  nouvelles  de  paramètre  •/,  toutes  le$  géodésiques  repré- 
sentées par  des  cercles  tangents  les  uns  aux  autres  en  un  point 
déterminé  de  l'axe  des  x  et,  pour  les  courbes  de  paramètre  a',  les 
trajectoires  orthogonales  de  ces  géodésiques.  En  d'autres  termes,  il 
sufGra  d'effectuer  une  inversion  par  rapport  à  un  point  quelconque 
de  l'axe  des  x.  Les  formules  qui  résolvent  la  question  proposée 
seront  donc  les  suivantes 

(<7)  ar'=(iP_  a  )«-+-/*'         ^(i^a)!^»' 

si  l'on  substitue  à  u  et  à  v  les  variables  x  et  y  qui  figurent  dans 
l'équation  (4);  ou  bien 

«*)         *'=(P_«^-.,'      ^*  =(,_«'.+  «-..;' 

si  l'on  conserve  les  variables  u  et  v.  On  voit  que  le  changement  dé 
coordonnées  dépend  d'une  seule  constante  arbitraire  a. 

797.  Nous  venons  d'étudier  les  surfaces  à  courbure  constante 
négative  en  faisant  usage  d'une  représentation  conforme  de  la  sur- 
face qui  repose  tout  entière  sur  l'expression  (4)  de  l'élément  li- 
néaire. Il  ne  sera  pas  inutile  de  montrer  comment  on  peut  obtenir 
cette  représentation  de  la  surface,  et  d'autres  encore,  par  l'emploi 
de  quelques  considérations  géométriques  très  simples. 

Étant  donnée  une  sphère  (S),  de  rayon  a,  effectuons  la  projection 
sléréographique  de  cette  surface  sur  le  plan  (P)  d'un  de  ses  grands 
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cercles  en  prenant  comme  point  de  vue  l'un  des  pôles  A  de  ce  grand 
cercle.  On  sait  que,  dans  cette  représentation,  les  angles  seront  con- 
servés et  que  les  cercles  se  transformeront  en  cercles.  D'après  cela, 
soient  (C)  et  (C)  deux  cercles  de  la  sphère  :  ils  admettront  comme 
projections  stéréographiques  deux  cercles  (c)  et  (c7)  qui  se  cou- 
peront sous  le  même  angle  que  (C)  et  (C).  Cet  angle  peut  être 
calculé  de  la  manière  suivante. 

Soient  O  le  centre  de  (S),  a  et  a'  les  pôles  par  rapport  à  (S)  des 
plans  de  (C)  et  de  (O);  il  est  clair  que  l'angle  <p  de  ces  deux  cercles 
sera  égal  à  celui  des  deux  sphères  qui  ont  pour  centres  a  et  a'  et 
passent  respectivement  par  (C)   et  (C).  Or,  les  rayons  de  ces 

sphères  étant  yOa  —  a2,  \Oa!  ~  a2,  on  aura 

*%'    =Oa  — a!4-0«'   — a*4-aV0a   -a'VO*'   — a*cos<p. 

Telle  est  la  formule  qui  fera  connaître  l'angle  cp  des  deux  cercles 
(C),  (C)  ou,  ce  qui  est  la  même  chose,  des  cercles  (c)  et  (d)  de  la 
carte.  Cela  posé,  supposons  que  le  cercle  (C)  vienne  coïncider 
avec  le  cercle  à  l'infini  de  la  sphère,  c'est-à-dire  qu'il  se  trouve 
aussi  sur  la  sphère  de  rayon  nul  ayant  A  pour  centre.  Sa  projection 
stéréographique  sera  un  cercle  (K)  que  nous  appellerons  cercle 
fondamental  et  qui  sera  décrit  de  O  comme  centre,  dans  le  plan 
(P),  avec  le  rayon  ai.  Quant  au  pôle  a',  il  viendra  coïncider  avec  O. 
La  formule  précédente  nous  donnera  donc,  pour  l'angle  f  de  (c) 
avec  le  cercje  fondamental  (K),  l'expression 

(49)  cos<p=  =  —, 

VOa  —  a*        P 

p  désignant  le  rayon  de  courbure  géodésique  du  cercle  (C),  qui  est 
évidemment  égal  à  la  tangente  menée  du  pôle  a  à  la  sphère  (S). 

798.  La  formule  précédente  joue  un  rôle  essentiel  dans  la  pro- 
jection stéréographique;  car  elle  permet  de  calculer  la  courbure 
géodésique  d'un  petit  cercle  de  la  sphère  au  moyen  de  l'angle  <p 
qui  n'est  autre  que  l'angle  de  la  représentation  de  ce  petit  cercle 
sur  la  carte  avec  le  cercle  fondamental  (K). 

On  en  déduit,  en  particulier,  que  tous  les  grands  cercles  de  la 
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sphère  sont  représentés  en  projection  par  des  cercles  normaux  au 
cercle  fondamental. 

Ainsi  la  projection  stéréo  graphique  de  la  sphère  permet  d'ob- 
tenir une  carte  de  toute  surface  à  courbure  constante  positive 
dans  laquelle  les  géodésiques  sont  représentées  par  des  cercles 
normaux  à  un  cercle  fixe  dont  le  rayon  est  imaginaire. 

Si  Ton  désigne  par  x  et  y  les  coordonnées  du  point  de  la  carte 
par  rapport  à  des  axes  rectangulaires  dont  l'origine  est  en  O,  au 
centre  du  cercle  fondamental,  l'élément  linéaire  de  la  sphère  se 
déterminera  sans  difficulté  ;  on  trouvera 

Supposons  maintenant  que  Ton  change  a  en  ai  :  la  courbure  de 
la  surface  deviendra  négative  et  égale  à^-;  l'expression  précé- 
dente de  l'élément  linéaire  se  transformera  dans  la  suivante 

v     7'  (a?*^-^*  —  a*)*  * 

qui  conviendra  aux  surfaces  à  courbure  négative.  Le  cercle  fonda- 
mental (K)  deviendra  réel,  et  les  géodésiques  seront  représentées 
par  les  cercles  orthogonaux  à  ce  cercle  réel.  Le's  cercles  géodé- 
siques de  la  surface  seront  représentés  encore  par  des  cercles, 
et  la  formule  (49)9  où  l'on  changera  a  en  ai,  nous  donnera,  en  né- 
gligeant un  signe, 

(5a)  cos<p  =  -« 

Ainsi  la  courbure  géodésique  -  de  tout  cercle  de  la  surface  sera 

une  fonction,  déterminée  par  l'équation,  précédente,  de  l'angle  cp 
sous  lequel  le  cercle  qui  le  représente  sur  la  carte  coupe  le  cercle 
fondamental  (K). 

11  suffira  maintenant  d'appliquer  à  la  représentation  précédente 
une  inversion  qui  transforme  le  cercle  (&)  en  une  droite  pour  re- 
trouver toutes  les  propriétés  que  nous  avons  étudiées  au  début  de 
ce  Chapitre. 
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799.  Dans  ses  études  sur  la  géométrie  des  surfaces  à  courbure 
constante,  M.  Bel  tram  i  a  employé  une  autre  représentation  dont 
nous  ayons  déjà  dit  quelques  mots  (noi  599  et  607  )  et  dans  laquelle 
les  géodésiques  sont  représentées  par  des  droites.  On  peut  très 
simplement  la  rattacher  aux  précédentes. 

Considérons  d'abord  les  surfaces  à  courbure  positive.  Si  Ton  ef- 
fectue une  projection  de  la  sphère  sur  un  plan  en  prenant  pour 
point  de  vue  le  centre  de  la  sphère,  on  réalisera  une  représenta- 
tion de  cette  surface  qui  cessera  à  la  vérité  d'être  conforme,  mais 
dans  laquelle  les  géodésiques  seront  représentées  par  des  lignes 
droites  indéfinies. 

Désignons  par  x,y  et  par  X,  Y  les  coordonnées  des  deux  points 
qui  sont  respectivement  la  projection  stéréographique  et  la  pro- 
jection centrale  du  n$érae  point  de  la  sphère;  un  calcul  facile  don- 
nera les  relations 


(») 


x~^y^'      (54) 


a& -*-.?*— a*9 


x  — 

aX 

/Xi-t-Yt-hi 
aX 

9 
1 

J 

/Xi-hY'-hi 

-l* 

qui  permettent  de  passer  de  Tune  à  l'autre  de  ces  deux  projec- 
tions. Om  en  déduit,  en  particulier,  que  l'élément  linéaire  de  toute 

surface  à  courbure  constante  -^>  donné  parla  formule  (5o),  le  sera 
aussi  par  la  suivante 

.,        t<K*+dY*---(XdY-YdX)* 

<55>  "*  =  * (XM-y-j-.jt "' 

ce  qui  est  pleinement  d'accord  avec  les  formules  du  n°599. 

800.  On  obtiendrait  immédiatement  le  résultat  analogue  relatif 
aux  surfaces  à  courbure  négative  en  changeant,  dans  la  formule 
précédente,  a,  X,  Y  en  ai,  Xe,  Yi;  mais  on  peut  opérer  directe- 
ment et  sans  passer  par  les  imaginaires,  de  la  manière  suivante, 
qui  a  été  indiquée  dans  un  cas  particulier  par  M.  Bianchi. 

Reprenons,  pour  fixer  les  idées,  la  première  représentation  con- 
forme, dans  laquelle  les  géodésiques  ont  pour  images  des  cercles 
orthogonaux  à  Taxe  des  xy  la  partie  réelle  de  la  surface  étant  re- 
présentée sur  le  demi-plan  situé  au-dessus  de  Taxe  des  x.  Si  l'on 
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effectue  une  inversion  dont  le  pôle  soit  un  point  quelconque  A  de 
l'espace,  le  plan  de  la  représentation  se  transformera  en  une 
sphère  (2)  passant  par  À,  Taxe  des  a?  &n  un  cercle  (K)  passant 
également  en  A,  et- le  demi-plan  supérieur  se  projettera  sur  Tune 
des  deux  calottes  dans  lesquelles  le  cercle  (K)  partage  la  sphère 
(2).  Quant  aux  cercles  qui  représentaient  les  géodésiques,  ils  se 
transformeront  en  des  cercles  normaux  au  cercle  (K).  Nous  avons 
ainsi  une  représentation  géographique  de  la  partie  réelle  de  la  sur- 
face sur  l'une  des  calottes  sphériques  limitées  par  le  cercle  (K),  les 
géodésiques  étant  figurées  par  des  cercles  normaux  au  cercle  (K). 
Les  plans  de  ces  cercles  passeront  donc  par  le  pôle  P  du  plan 
du  cercle  (K)  et,  par  suite,  si  l'on  effectue,  dé  ce  point  comme 
centre,  une  projection  sur  un  plan  quelconque,  on  obtiendra  une 
représentation  de  la  surface  dans  laquelle  les  géodésiques  auront 
pour  images  des  lignes  droites.  La  portion  de  la  sphère  qui  repré- 
sentait la  partie  réelle  de  la  surface  se  projettera  tout  entière  sur 
ta  partie  du  plan  située  à  l'intérieur  d'une  conique  (C)  qui  sera  la 
perspective  du  cercle  (K).  Les  cercles  de  la  sphère,  qui  représen- 
taient lès  cercles  géodésiques  delà  surface,  se  projetteront  suivant 
des  coniques  doublement  tangentes  à  la  conique  (C). 

Soient  M,  M' deux  points  de  la  sphère  (S),  servant  de  représen- 
tation à  deux  points  m,  m'  de  la  surface.  Désignons  par  Q  et  Q'  les 
deux  points  où  le  cercle  (K)  est  coupé  par  le  cercle  (D)  qui  lui 
est  normal  et  qui  contient  M,  M'.  Ce  cercle  représente  la  géodé- 
sique  m/w',  et  nous  avons  vu  que  la  distance  tjxml  était  définie  par 
l'équation 

mm1  =  alogR(M,  M',  Q,  Q'), 

le  symbole  R  désignant,  comme  précédemment,  le  rapport  anhar- 
monique  des  quatre  points  M,  M',  Q,  Q'. 

Joignons  ces  quatre  point»  au  pôle  P  du  plan  du  cercle  (K);  les 
droites  PQ,  PQ'  seront  tangentes  à  la  sphère.  Le  lecteur  établira 
aisément  que  le  rapport  anharmonique  R(M,  M',  Q,  Q7)  est  la  ra- 
cine carrée  du  rapport  anharmonique  formé,  avec  les  quatre 
droites  PM,  PM',  PQ,  PQ',  c'est-à-dire  avec  les  points  p,  \tl  qui 
sont»  dans  la  projection  centrale,  les  projections  de  M,  M'  et  les 
points  y,  q[  où  la  droite  pp'  coupe  la  conique  (C)  (fi g-.  78).  Nous 
pouvons  donc  énoncer  le  résultat  suivant  : 

D.  —  III.  •  *7 
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Dans  la  représentation,  due  à  M.  Beltrami,  des  surfaces  à  cour- 
bure con'stante  négative,  la  partie  réelle  de  Ja  surface  est  repré- 
sentée par  les  points  du  plan  situés  à  l'intérieur  d'une  conique  (C); 
les  points  de  la  conique  correspondent  à  des  points  à  l'infini  de 
la  surface.  Les  géodésiques  sont  représentées  par  des  droites,  les 
cercles  géodésiques  par  des  coniques  doublement  tangentes  à  (G). 
La  distance  de  deux  points  représentés  sur  la  carte  par  les  points 

u,  et  u/  est  égale  à  -logR,  R  étant  le  logarithme  du  rapport  anhar- 

inonique  formé  par  les  points  |x,  p.7  et  les  deux  points  q,  q'  où  la 
droite  \l\l'  coupe  la  conique  (C).   . 


Fig.  78. 


801.  Pour  trouver  d'une  manière  simple  les  formules  qui  per- 
mettent de  passer  de  la  représentation  étudiée  au  début  de  ce 
Chapitre  à  celle  de  M.  Beltrami,  nous  supposerons  que  Ton  ait 
choisi  le  point  A  dans  le  plan  (II)  passant  par  Taxe  des  x  et  per- 
pendiculaire au  plan  de  la  carte.  La  partie  supérieure  du  plan 
de  la  carte  se  projettera  cette  fois  suivant  un  hémisphère  de  (S), 
et  il  suffira  ensuite  de  projeter  orthogonale  ment  les  points  de  cet 
hémisphère  sur  le  plan  (H)  pour  obtenir  la  représentation  de 
M.  Beltrami. 

Soient  x  eiy  les  coordonnées  d'un  point  dans  la  carte  primitive 
et  soient  X,  Z  les  coordonnées  du  point  correspondant  dans  la 
représentation  de  M.  Beltrami.  Le  lecteur  établira  aisément  les  re- 
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lations  suivantes 

—     *  /  y  _         ax 

*""  7=Z'  l  A-*î-4-y«-+-,, 

(56)        {  , (5;)        1 

qui  permettent  de  passer  de  l'une  à  l'autre  de  ces  représentations. 
On  en  déduit,  pour  l'élément  linéaire  donné  par  la  formule  (5i)* 
l'expression  nouvelle 

(58)  </s'=a* _-xT__i-i , 

qui  concorde  entièrement  avec  la  formule  donnée  au  n°  599. 
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CHAPITRE  XII. 

LES  TRANSFORMATIONS  DES  SURFACES  A  COURBURE  CONSTAKtE. 

Résumé  des  résultats  obtenus  dans  les  Chapitres  précédents.  —  Méthode  de  trans- 
formation de  M.  Bianchi,  complétée  par  M.  Lie.  —  Théorèmes  énoncés  en  ity 
par  M.  Ftibaucour;  leur  démonstration  par  la  Géométrie.  —  Conséquences  tt 
applications  de  la  méthode  de  M.  Bianchi  ;  on  suppose  la  surface  initiale  rap- 
•portée  4  ses  lignes  de  courbure.  —  Système  de  deux  relations  du  premier  ordre 
entre  deux  solutions  de  l'équation  aux  dérivées  partielles  du  second  ordre  dont 
dépend  la  recherche  des  surfaces  à  courbure  constante.  —  Système  orthogonal 
de  M,  Ribautfbtff .  —  Transformation  de  M.  Bficklund.  —  Propriétés  relative»  à 
la  conservation  des  lignes  de  courbure.  —  Les  transformations  précédentes 
rattachées  &  des  transformations  beaucoup  plus  générales  des  équations  aux 
dérivées  partielles  du  second  ordre. 


802.  Les  résultats  que  nous  avons  obtenus  dans  les  Chapitres 
précédents  et  dont  nous  allons  faire  usage  peuvent  être  résumés 
de  la  manière  suivante  : 

i°  L'élément  linéaire  d'une  surface  (S)  à  courbure  constante 

négative ;peut,  d'une  infinité  de  manières,  être  ramené  à  la 

forme 

(i)  <fc*=  a*(rfu«-4-  e**dv*). 

Il  suffit  de  prendre  pour  les  lignes  de  paramètre  v  les  géodésiques 
qui  vont  concourir  en  un  point  à  l'infini  de  la  surface.  Lorsque  Ton 
sait  déterminer  les  géodésiques  de  la  surface,  on  peut,  sans  au- 
cune quadrature,  ramener  son  élément  linéaire  à  la  forme  (i);  et, 
lorsqu'on  a  obtenu  cette  forme  avec  un  système  de  variables  u,  c, 
on  la  conservera  avec  tous  les  systèmes  de  variables  u't  s/  définis 
par  les  formules 

,  e~u  v  —  a 


e 


.^(v  —  a)**  e-»«-4-(P  — a)«* 


où  «  désigne  une  constante  quelconque  (n°  796). 
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2°  L'élément  linéaire  de  la  surface  (S)  étant  ramené  à  la  forme 
(1),  les  tangentes  aux  géodésiques  de  paramètre  v  sont  aussi  tan- 
gentes à  une  deuxième  surface  (S«),  lieu  des  centres  de  courbure 
géodésique  des  courbes  w  =  const.  ;  et  elles  sont  normales  k  une 
surface  (2)  dont  la  développée  se  composera,  par  conséquent,  des 
deux  nappes  (S)  et  (Sf).  Désignons  par  M,  M(  et  u.  les  trois 
points  en  ligne  droite*  qui  se  correspondent  sur  (S),  (St)  et  (S); 
on  aura 

(3)  MMf  =  <z,        M  fi  =  au. 

Si  Xj  y ,  z  désignent  les  coordonnées  de  M  relatives  à  des  axes  fixes, 
celles  de  M(  seront  déterminées  par  les  formules 


dx                           dy 

(4)                              *|  =  4?__,                 yl=J,-.JL, 

dz 
àu 

et  celles  de  u,  par  les  suivantes  : 

i 

/fv                                dx                               dy 

(5)                *,=  *-*_,            y%  =  y-u+, 

dx 
dU 

Si  Ton  pose  (noi  749  et  781) 

(6)  eu(qdu  +  qidv)  =  dv', 

q  etqt  désignant  les  rotations  du  trièdre  (T)  relatif  au  point  M 
de  (S),  l'élément  linéaire  de  (St)  aura  pour  expression 

(7)  ds\  =  a*(du*-he-*»di>'*\ 

de  sorte  que  (Sf  )  aura,  comme  (S),  sa  courbure  constante  et  égale 
à— L. 

a* 
Quant  à  la  surface  (2),  comme  ses  deux  rayons  de  courbure 
principaux  M |A,M<u  ont  pour  valeurs  au  et  a(u —  i),  ce  sera  une 
surface  W  pour  laquelle  la  relation  entre  les  rayons  de  courbure 
sera 

(8)  R-R'=a. 

Réciproquement,  toute  surface  pour  laquelle  les  rayons  de  cour- 
bure seront  liés  par  cette  relation  sera  telle  que  les  deux  nappes 
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de  sa  développée   auront  même  courbure  constante  ^--  Cette 

proposition,  qui  a  été  démontrée  au  n°  781,  résulte  aussi  immé- 
diatement des  formules  (10)  du  Tableau  VII  [p.  34o],  qui  font 
connaître  la  courbure  des  deux  nappes  de  la  développée. 

3°  Il  résulte  enfin  des  propositions  données  aux  noi  757  et  765 
que  les  surfaces  (S)  et  (S,)  se  correspondent,  point  par  point,  de 
telle  manière  que  les  lignes  de  courbure  et  les  lignes  asymptotiques 
soient  des  lignes  homologues. 

803.  D'après  cela,  supposons  que  l'on  connaisse  une  surface  (S), 

à  courbure ->  dont  on  puisse  déterminer  les  géodésiques.  Si 

Ton  construit  toutes  celles  de  ces  lignes  qui  passent  par  un  même 
point  à  l'infini  et  si  on  leur  mène  des  tangentes,  ces  droites  seront 
aussi  tangentes  à  une  nouvelle  surface  (S«)  que  l'on  déterminera 
évidemment  sans  aucune  intégration,  par  exemple  à  l'aide  des 
formules  (4).  Cette  surface  (S<)  aura  sa  courbure  constante  et 
égale  à  celle  de  (S);*  de  sorte  que  l'on  pourra  ainsi  déduire  de  toute 
surface  (S)  dont  les  géodésiques  seront  connues  une  infinité  de 
surfarces  (St  ),  qui  dépendront  d'un  paramètre  arbitraire.  Cette  re- 
marque fondamentale  est  due  à  M.  Bianchi  et  a  été  faite  dans  les 
travaux  cités  plus  haut  [p.  387].  M.  Bianchi  a  ajouté  que,  si  l'on 
peut  déterminer  les  géodésiques  sur  les  surfaces  (Si  ),  on  en  déduira 
une  double  infinité  de  surfaces  nouvelles  (S*),  puis  de  celles-ci  des 
surfaces  (S3),  et  ainsi  de  suite,  indéfiniment.  L'application  de  la 
méthode  exigera  seulement  que  l'on  connaisse  les  géodésiques  des 
surfaces  successives  (Sf),  (Sa),  (Sa),  .... 

Or,  en  étudiant  la  méthode  précédente,  M.  Lie  a  montré  que, 
pour  chacune  des  sur/aces  obtenues,  la  détermination  des  géo- 
désiques dépend  exclusivement  dyune  quadrature.  Il  suffira 
évidemment  d'établir  ce  résultat  pour  les  surfaces  (Si),  considérées 
comme  dérivant  de  (S).  On  pourrait  le  rattacher  à  la  proposition 
générale  démontrée  au  n°  764;  mais  il  vaut  mieux  le  démontrer 
directement  de  la  manière  suivante. 

Supposons  l'élément  linéaire  de  (S)  ramené  à  la  forme  (1).  La 
surface  (Sf)  étant  déterminée  par  les  formules  (4),  on  pourra  cal- 
culer Sun  élément  linéaire  dsti  que  l'on  exprimera  en  w,  t>,  du^dv. 
Mais,  par  hypothèse,  cet  élément  linéaire  doit  pouvoir  se  ramener 


LES    TRANSFORMATIONS.  4?3 

L  la  forme  (7)  qui  donne 


e«» 


(9)  dv'=  —  ^ds\  —  a*du*. 


a 


Portant  la  valeur  obtenue  de  ds{  dans  cette  formule,  on  obtiendra 
une  expression  de  d<J  de  la  forme  suivante  : 

Une  simple  quadrature  fera  ensuite  connaître  ^;  elle  permettra 
de  ramener  l'élément  linéaire  de  (Si)  à  la  forme  (7)  ou  à  la 
forme  (1),  en  changeant  le  signe  de  u\  alors,  d'après  les  résultats 
du  Chapitre  précédent,  on  pourra  obtenir  toutes  lés  géodésiques' 
sans  nouvelle  intégration.  Ainsi  se  trouve  établie  la  remarque 
essentielle  que  nous  devons  à  M.  Lie. 

On  voit  que  l'application  de  la  méthode  de  M.  Bianchi  exigera 
seulement  une  série  de  quadratures  ;  et  elle  introduira  autant  de  con- 
stantes qu'on  le  voudra,  une  à  chaque  opération.  Nous  laissons  de 
côté,  pour  le  moment,  la  question  de  savoir  si  ces  constantes  sont 
réellement  distinctes. 

804.  C'est  en  1879,  nous  Pavons  dit,  que  M.  Bianchi  a  fait 
connaître  sa  méthode,  presque  immédiatement  complétée  par 
M.  Lie;  mais,  il  est  juste  de  le  remarquer,  les  proposition*  géo- 
métriques sur  lesquelles  s'appuyait  M.  Bianchi  étaient  virtuel- 
lement connues  et  avaient  été  énoncées  en  1870  sous  une  autre 
forme  par  M.  Ribaucour. 

Dans  une  Note  que  nous  avons  déjà  citée  [p.  352],  M.  Ribaucour 
fait  connaître  en  effet  le  théorème  suivant,  déjà  démontré  en  partie 
au  n°  762. 

Étant  donnée  une  surface  (S)  à  courbure  constante  ^-  >  les 

cercles  (C),  de  rayon  a,  décrits  dans  les  différents  plans  tan- 
gents de  la  sur/ace,  des  points  de  contact  de  ces  plans  comme 
centres,  sont  normaux  à  une  famille  de  surfaces  (St). 

Toutes  ces  surfaces  (S«)  ont  aussi  leur  courbure  constante  et 
égale  à  celles  de  (S). 

M.  Ribaucour  s'est  contenté  d'énoncer  cette  proposition,  sans  en 
poursuivre  les  conséquences;  mais,  il  est  aisé  de  le  reconnaître,  les 
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surfaces  (S,)  qui  figurent  dans  la  proposition  précédente  sont 
identiques  à  celle  qu'une  première  application  de  la  méthode  de 
M.  Biancbi  ferait  dériver  de  la  surface  (S).  Si  Ton  conserve  en 
effet  toutes  les  notations  des  numéros  précédents,,  on  voit  immé- 
diatement que  le  cercle  (C)  de  centre  M  et  de  rayon  a  =  MM,, 
décrit  dans  le  plan  tangent  de  (S),  sera  orthogonal  en  M,  à  la  sur- 
face que  nous  avons  désignée  par  (S,). 

Ajoutons  toutefois  que  la  méthode  de  M.  Ribaucour  met  en 
évidence  un  résultat  très  intéressant  et  que  M.  Bianchi  a  depuis 
généralisé  dans  une  série. de  Mémoires  élégants  :  Toutes  les  sur- 
faces (S,)  normales  aux  cercles  (C)  constituent  Vune  des 
familles  d'un  système  triple  orthogonal.  Gela  résulte  immé- 
diatement de  la  proposition  relative  aux  systèmes  cycliques  établie 
au  n°  477. 

11  ne  sera  pas  inutile  de  démontrer  géométriquement  le  théorème 
de  M.  Ribaucour.  Nous  ferons  d'abord  la  remarque  suivante. 

Considérons  une  sphère  variable  dont  le  centre  décrive  une 
courbe  et  dont  le  rayon  soit  une  fonction  donnée  de  la  position  du 
centre  sur  la  courbe.  Elle  enveloppera  une  surface  qu'elle  tou- 
chera suivant  un  cercle  ;  et,  à  chaque  instant,  la  distance  p  du  plan 
de  ce  cercle  au  centre  de  la  sphère  sera  définie,  en  grandeur  et 
en  signe,  par  la  formule 

do)  '=-R§' 

R  étant  le  rayon  de  la  sphère  et  s  Tare  de  la  courbe  décrite  par  le 
centre.  Il  résulte  de  cette  formule  que  le  plan  de  contact  ne 
changera  pas  si  l'on  augmente  d'une  quantité  constante  le 
carré  du  rayon. 

D'après  cela,  considérons  une  surface  quelconque  (S),  et  soit  (K) 
Tune  de  ses  lignes  de  courbure  ;  les  centres  de  courbure  principaux 
associés  à  cette  ligne  de  courbure  formeront  une  ligne  (D)  qui 
sera  à  la  fois  une  développée  de  (K)  et  une  ligné  géodésique  de 
celle  des  nappes  de  la  développée  de  (S)  sur  laquelle  elle  est  tracée. 
Si  une  sphère  variable  (U),  ayant  son  centre  en  un  point  m  de  (D), 
touche  la  surface  au  point  correspondant  M  de  (K.),  le  plan  de 
contact  de  cette  sphère  avec  son  enveloppe  sera  le  plan  tangent 
en  M  à  (S).  C'est  là  une  propriété  des  développantes  qui  résulte 
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drailleurs  de  la  formule  (10).  Si  donc  on  augmente  de  la  constante 
a*  le  carré  du  rayon  de  (U),  on  obtiendra  une  nouvelle  sphère  (U') 
qui  coupera  le  plan  langent  en  M  suivant  un  cercle  (C)  de  rayon  a 
(ffg*  79),  et  l'enveloppe  de  la  sphère  (U')  sera,  d'après  la  remarque 
précédente,  engendrée  parles  positions  successives  du  cercle  (C), 
On  peut  donc  énoncer  le  théorème  général  suivant  : 

Les  cercles  (C)  de  rayon  constant  a,  décrits  dans  les  diffé- 
rents plans  tangents  d'une  surface  (S),  des  points  de  contact 
comme  centres,  peuvent  être  distribués  de  deux  manières  dif- 
férentes sur  des  surfaces  enveloppes  de  sphères.  Tous  les  cercles 
ayant  leur  centre  sur  une  même  ligne  de  courbure  (K.)  engen- 
drent une  enveloppe  de  sphères  et  les  normales  à  cette  enveloppe 
en  tous,  les  points  de  Vun  des  cercles  vont  concourir  au  centre 
de  courbure  correspondant. 

Soit  (fig.  79)  (C)  l'un  des  cercles,  de  centre  M.. Suivant  que 
Ton  fera-  décrire  au  point  M  Tune  ou  l'autre  des  lignes  de  cour- 
bure qui  se  croisent  en  ce  point,  on  obtiendra  les  deux  enveloppes 
de  sphères  auxquelles  appartient  le  cercle  (C).  Les  normales  à 
ces  enveloppes  en  un  point  quelconque  M  .  du  cercle  sont  les 
droites  Mf  m,  M,  m'  qui  joignent  ce  point  aux  deux  centres  de 
courbure  principaux  m  et  m1. 

Cela  posé,  supposons  que  la  surface  ait  sa  courbure  constat 

et  égale  à -t;  m  et  m'  seront  de  part  et  d'autre  de  M  et  Ton 

aura 

MMÎ  =  Mm'xMm. 

Par  suite,  les  droites  M,  m',  M<  m  seront  perpendiculaires  ;  les  deux 
enveloppes  de  sphères  qui  contiennent  le  cercle  (C)  se  coupe- 
ront à  angle  droit,  et  d'ailleurs*  le  cercle  (C)'sera  une  ligne  de 
courbure  commune  à  ces  deux  surfaces.  Or  on  sait  que,  lorsque 
les  surfaces  appartenant  à  deux  familles  distinctes  se  coupent  à 
angle  droit  et  suivant  une  ligne  de  courbure  commune,  elles  sont 
orthogonales,  les  unes  et  les  autres,  à  une  troisième  famille  de  sur- 
faces (n°441).  Il  y  aura  donc  ici  une  famille  de  surfaces  (S<) 
orthogonales  aux  deux  premières,  c'est-à-dire  aux  cercles  (C), 
D'ailleurs,  ces  surfaces  auront  aussi  leur  courbure  constante  et 
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égale  à  — -  —;  car,  si  Mf  désigne  le  point  où  Fane  d'elles  (Sf)  est 

normale  au  cercle  (C),  il  est  clair  que  la  droite  MMf  sera  normale 
à  une  surface  W  pour  laquelle  la  différence  des  rayons  de  cour- 
bure sera  égale  à  a.  Les  deux. nappes  (S)  et  (S,  )  de  la  développée 
de  cette  surface  auront  donc  une  courbure  constante  et  égale 

à  ■ y  On  peut  encore  invoquer,  pour  établir  ce  dernier  ré- 
sultat, le  raisonnement  du  n°  780. 

La  proposition  de  M.  Ribaucour  est  ainsi  entièrement  démontrée. 

803.  Nous  allons  maintenant  étudier  anatytiquement  les  consé- 
quences et  les  applications  de  la  méthode  de  M.  Bianchi.  Comme 
les  lignes  de  courbure  de  toute  surface  W  se  déterminent  par  des 
quadratures  (n°  764),  nous  pouvons  supposer  que  la  surface  ini- 
tiale à  courbure  constante  (S)  ait  été  rapportée  à  ses  lignes  de 
courbure.  Pour  simplifier  les  calculs,  nous  admettrons  que  la 
courbure  soit  égale  à  —  i  ;  s'il  en  était  autrement,  on  pourrait  sub- 
stituer â  (S)  une  surface  semblable. 

Soit  ' 

(u)  <&»=  cos*  ta  du* -h  sin*  m  d\>* 

la  formule  qui  détermine  l'élément  linéaire.  Nous  avons  vu  (n°  772) 
que  l'on  peut  prendre,  en  conservant  toutes  les  notations  du  Ta- 
bleau V, 

A  =  pi  =  cosa),        R  =  —  cot  eu,  r  =  t-  * 

/ 
C  =  q  =  sio  u>,        R'  =      tan  g  tu,        n  =  j-  • 

Le  point  correspondant  M4  de  la  surface  (S,)  (fig* 79) aura  pour 
coordonnées  relativement  au  trièdré  (T)  du  point  M 

cosQ,     sinO,     o. 

Les  projections  de  son  déplacement  sur  les  axes  de  ce  trièdre  se- 
ront, par  suite, 

—  sin8€/Ô-Hcasu>rfa  — (  -r-rfa-+-  -r-dç  jsinB. 

*       cosOdG  -h  sinto  dv  -+-(  -r-  du~±-  -p  dv  jcosO, 
cos  to  sin  8  dé  —  sin  w  cos  0  du. 
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Pour  que  ce  point  M t  décrive  une  surface  normale  au  cercle,  il 
faut  que  Son  déplacement  soit  toujours  normal  à  la  tangente  en  M, 
au  cercle  (C),  dont  les  cosinus  directeurs  sont 

—  5in8,     cosô,    o. 
Exprimant  cette  condition,  on  trouve 

cf8  -+-  x—  du  -+-  -r—  dv  —  sin 8  cos w  du  -h  sin u>  cosô  dv  —  o. 
dv  ou 

En  égalant  à  zéro  les  coefficients  de  rf«,  rft>,  on  sera  conduit  au 
système  suivant  de  deux  équations 

Idft  du                     .a 
- — h  t-  =      coscosinO, 

au  dv 

A*  A. 

du  dm                          A 

--  -4-  --  =  —  sinu)  cos8t 

dv  ou 

que  devra  vérifier  0.  11  est  aisé  de  voir  qu'elles  sont  compatibles  ; 
car  l'élimination  de  0,  que  Ton  effectue  en  prenant  la  dérivée  de 
la  première  équation  par  rapport  à  v  et  celle  de  la  seconde  par 
rapport  à  uf  conduit  à  la  condition 

(i5)  -r— -—  =  sinu>  coso>, 

du1        dv1  ' 

qui  est  vérifiée  par  la  valeur  de  <o  (n°  772). 

Donc,  comme  nous  le  savions  déjà,  l'intégration  des  deux  équa- 
tions simultanées  (i4)  donnera  une  solution  0  contenant  une 
constante  arbitraire,  c'est-à-dire  une  infinité  de  surfaces  (S,  ).  On 
peut  compléter  comme  il  suit  ce  premier  résultat. 

Les  courbes  de  (S)  qui  sont  normales  aux  rayons  MM,  doivent 
être,  nous  le  savons,  parallèles  les  unes  aux  autres.  On  obtient  ai- 
sément l'équation  différentielle  de  ces  courbes,  qui  est 

(16)  cosco  cosô  du -h  sino>sin6  dv  =  o. 

Mais,  comme  elles  sont  parallèles,  il  doit  exister  un  facteur  X'  qui 
transforme  le  premier  membre  en  la  différentielle  exacte  d'une 
fonction  f  satisfaisant  à  l'équation 

(17)  A9  =  i. 
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Soit 

£co8u>cos6  =*  r^> 
du 

Xrsinw  sinô  =  -t^: 
dç 

en  exprimant  la  condition  (17),  on  trouvera 

**  =  i. 

On  peut  donfc  prendre  *=  1  et  le  premier  membre  de  l'équa- 
tion (16)  sera  nécessairement  une  différentielle  exacte.  C'est  ce 
que  Ton  peut  aisément  vérifier  en  faisant  usage  des  équations  (i4  )• 

Posons  donc 

(18)  d %  = —  cosct)  cosOrfu  —  sine*  sin6  <fr. 
On  aura,  pour  la  surface  (S), 

(19)  d$*  —  <fc*  =  (cosb>  sinG  du  —  siniocosô  dv)*. 

Les  théorèmes  déjà  démontrés  nous  conduisent  aisément  à  recon- 
naître que  l'on  peut  déterminer  une  fonction  (3  par  l'équation 

(20)  e-*(cosw  sijtO  du  —  siniocosô  dv)  =  d$% 

de  sorte  que  l'on  trouvera  pour  l'élément  linéaire  de  (S)  l'expres- 
sion 

(21)  <fr»=</**-+-e«»€*p». 

Les  lignes  |ï  =  const.  sont  les  géodésiques  tangentes  aux  rayons 
MM«.  Ce  résultat  est  en  parfait  accord  avec  ceux  que  nous  avons 
obtenus  en  premier  lieu. 

Examinons  maintenant  ce  qui  concerne  la  surface  (S,  )  :  si  l'on 
tient  compte  des  formules  (14),  les  projections  du  déplacement 
de  Mf  deviennent 

/  cosÔ(costo  cosÔ  ûtà-+- siDu>9in0  cft>), 

(22)  /  sin6(eosu>cos6<fu -hsinwsinOtfo), 
l  côs  u>  sin  6  efc —  siniocosô  «fa. 

On  en  déduit,  pour  l'élément  linéaire  de  (Sf),  la  double  expres- 
sion 

(a3)  rffî=cos*ec/u*-4-sin*e^« 

et 

(24)  ds*  —  dz*-h  (cosco  sin8  dv  —  sin  w  cosB  du)*. 
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Ici  encore,  il  est  aisé  de  vérifier  que  l'on  peut  poser 

(25)  e*(cosu>  sinOtfr —  sincucosO  du)  =  ûfy- 

Nous  aurons  alors 

(a6)  ds\ v=  do*  -+-  <?-*«  d^  ; 

et  cette  expression  montre  que  (St)  aura  aussi  sa  courbure  totale 
égale  à  —  i . 

806.  Pour  oompléter  ces  vérifications,  remarquons  que  &  peut 
être  considérée  comme  une  fonction  de  u,  v  et  de  la  constante  ar- 
bitraire introduite  par  l'intégration,  constante  que  nous  appelle- 
rons w.  Alors  u,  t>,.  w  sont  de  véritables  coordonnées  curvilignes 
propres  à  définir  tout  point  de  l'espace.  Les  surfaces  u  =  codsL 
ouc  =  const.  seront  engendrées  par  les  cereles  (G)  dont  les  centres 
décrivent  une  ligne  de  courbure  de  paramètre  u  ou  de  paramètre  v  ; 
quant  aux  surfaces  w  =  const.,  ce  seront  les  différentes  surfaces 
(Si)  normales  aux  cercles  (C). 

Si  nous  tenons  compte  de  cette  nouvelle  variable  w,  il  faudra, 
dans  les  formules  (i3),  substituer  à  M 

rrfa+rac+  —  dw, 
ou  Ôv  ow 

et  les  projections  du  déplacement  du  point  M<  deviendront 

cosô(coso)  cosO  rfw+sinw  sin  6  dv)  —  sin  6  —  dw, 

(il.)  I  àb 

v   if  »  sin  ô(cosu>  cos8</a-h  sin  u>  sin  6  <£(>)-+- cos  8  j-  dw, 

cos  a>  sin  9  dv  —  sin  co  cos  9  du. 

Par  suite,  l'élément  linéaire  décrit  par  le  point  M  de  l'espace 
sera  défini  par  la  formule 

(a8)  <fc»=  cos«8<fa*  +  s\n*bdv*+  f^Y dw*, 

obtenue  en  ajoutant  les  carrés  des  trois  expressions  précédentes. 
Cette  forme  révèle  un  système  triple  orthogonal  dont  l'une  des 
familles  est  formée  par  les  surfaces  (Sf)  (w  =  const.  );  et  nous 
vovons  de  plus  que,  pour  chaque  surface  (Sf),  les  lignes  de  cour- 
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bure,  qui  se  trouvent  nécessairement  sur  les  surfaces  u  =  const., 
qu  v  =  const.,  correspondent  aux  lignes  de  courbure  de  la  surface 
initiale  (S).  Nous  retrouvons  ainsi  toutes  les  propositions  que 
nous  avions  obtenues  directement. 

807.  Voici  encore  quelques  conséquences  des  résultats  précé- 
dents. 

Puisque,  d'après  ce  qui  a  été  démontré  plus  haut,  etaussi  d'après 
les  formules  (22),  les  droites  M,  m,  M, /n' sont  les  tangentes  princi- 
pales de  (S|)  (J!g>  79)1  il  faudra,  la  relation  entre  (S)  et  (Si) 

Fig-  79- 


étant  réciproque,  que  les  centres  de  courbure  /i,  ri  de  (Si)  en  M, 
soient  sur  les  tangentes  principales  de  (S)  en  M.  C'est  ce  que  Ton 
vérifie  aisément  de  la  manière  suivante. 

Les  coordonnées  relatives  du  point  n,  par  exemple,  sont 


sinO 
Les  projections  du  déplacement  de  ce  point  seront  donc 

1      [dm  ,         dm 


(*9) 


Costa  du (--du  +  ~dt>), 

sin8  \dv  du      / 

sin  tadv —-dv. 

5111*8        ' 


cosco 
sin  6 


du. 
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Éliminons  les  dérivées  de  to  à  l'aide  des  équations  (i4)-  Nous 
trouverons  les  expressions  réduites 

,         </0          .        ,        cotÔ   -      costo  , 
cotQ  sinto  cto  h — ^-r>     sinway- r— a0,\      .    ft  av. 

On  voit  ainsi  que,  si  l'on  se  déplace  sur  la  ligne  de  courbure 
i>  =  const.,  le  déplacement  du  point  n  est  bien  tangent  à  la  nor- 
male de  (S,).  De  plus,  si  Ton  fait  la  somme  des  carrés  des  trois 
déplacements  précédents,  on  obtient  l'élément  linéaire  de  la  sur- 
face décrite  par  le  point  n  sous  la  forme  suivante 

(3o)  ds*  =  (rfcol6)*-H  (i  -f-  cot*0)  dv*, 

équivalente  à  celle  que  nous  avons  obtenue  au  n°  777. 

Nous  remarquerons  encore  que  Ton  peut  transformer  la  formule 
(28)  en  y  introduisant  les  variables  déjà  employées  a  et  p, 

(3.)  *a=-T~'        P=—  -• 

à  la  place  de  u  et  de  v.  On  obtient  ainsi  l'expression  suivante 

(32)  ds*=( t^)* d»>*+da* -h  dp ^* cos *Q d*d$ 

de  l'élément  linéaire  de  l'espace.  On  voit  ainsi  que  les  surfaces  de 
paramètre  a  ou  (3  coupent  à  angle  droit  les  surfaces  (S,)  suivant 
des  lignes  qui  sont  géodésiques  pour  les  surfaces  de  paramètre  a 
ou  (3  et  qui  sont,  par  suite,  asymptotiques  «si  on  les  considère 
comme  tracées  sur  les  surfaces  (Sf  ). 

808.  Les  propriétés  géométriques  sont  si  nombreuses  dans  la 
théorie  que  nous  venons  d'exposer  qu'elles  y  introduisent  peut- 
être  quelque  confusion.  Il  ne  sera  donc  pas  inutile  de  montrer  que 
l'on  peut  obtenir  tout  ce  qu'il  y  a  d'essentiel  dans  les  résultats 
précédents  en  se  plaçant  à  un  point  de  vue  exclusivement  analy- 
tique. 

Reprenons  le  système  (i4) 

El      * 

,  au       àv 

(33>  f*    *. 


-*-  —  =      siu6cosu>. 


.      .     ,     —  —  cosQsinw, 
dv        ou 
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et  considérons-le  indépendamment  de  son  origine.  Mais  aupara- 
vant, substituons  aux  variables  indépendantes  u  et  v  les  variables  a 
et  $  définies  par  les  formules  (3i).  On  trouvera  aisément 

(34)  **      *       •,.       , 

et  cette  forme  est  peut-être  encore  plus  simple  que  la  précédente. 
Cela  posé,  considérons  le  système 

55^â-a="sin(e-<u)' 

(35)  <*        <"       *-,.  , 

qui  comprend  comme  cas  particulier  le  précédent.  Si  nous  prenons 
la  dérivée  de  la  première  équation  par  rapport  à  fi  et  celle  de  la  se- 
conde par  rapport  à  a,  nous  trouverons 

»    .q       =  ab  cos(8  —  io)  sin (6  -f-  u>  ), 
^  -~1    '  =  aô  cos(8  -h  co)  sin(0  —  w); 

d'où  Ton  déduit,  en  ajoutant  et  retranchant  successivement, 

d*8  d*u> 

(36)  -r—rw  =  a©  sin  8  cos  8,         -r— r^  =  a6  sinto  costo. 

On  voit  donc  que  0  et  a)  seront  des  solutions  particulières  de  l'é- 
quation 

(37)  ^-^^sinûcosû, 

qui  devient  identique  à  l'équation  proposée  (i5)  si  Ton  y  suppose 

(38)  a6  =  i, 

ce  qui  ne  restreint  pas  la. généralité. 

Cela  posé,  supposons  que  Ton  connaisse  une  solution  quelconque 
a),  de  l'équation  (37)  :  portons-la  dans  les  équations  (35),  qui 
peuvent  être  regardées  comme  deux  équations  simultanées  de  Rie- 
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8 
cati  en  tang-*  Ces  deux  équations,  étant  compatibles,  fourniront 

pour  0  une  valeur  0f  qui  contiendra  une  constante  arbitraire  et  qui, 
en  vertu  de  la  première  des  relations  (36),  sera  une  solution  nou- 
velle de  l'équation  aux  dérivées  partielles  (37).  Substituons  main- 
tenant celte  valeur  de  0|  dans  le  système  des  équations  (35),  où  o> 
sera  regardée  comme  l'inconnue.  Ces  équations,  qui  seront  évi- 
demment compatibles,  donneront  pour  o>  une  solution  nouvelle  de 
l'équation  (37)  co2,  qui  contiendra  une  nouvelle  constante  arbi- 
traire ;  mais,  comme  elles  admettent  déjà  la  solution  o)  =  w,,  leur 
solution  générale  <oâ  s'obtiendra  par  de  simples  quadratures  (n°  50). 
Opérant  avec'co,  comme  on  l'a  fait  avec  la  solution  primitive  <i><,  et 
poursuivant  l'application  de  la  méthode,  on  formera  une  suite  indé- 
finie de  solutions  de  l'équation  (37).  Le  développement  des  calculs, 
que  nous  réservons  pour  le  Chapitre  suivant,  montrera  que  chaque 
nouvelle  opération  exige  seulement  une  quadrature  nouvelle. 

Le  système  (35)  est  un  peu  plus  général  que  le  système  ana- 
logue (34 )>  équivalent  au  système  (14)  étudié  dans  les  numéros  pré- 
cédents. Mais  il  s'y  ramène  immédiatement  si  l'on  effectue  la  sub- 
stitution définie  par  les  formules 

substitution  qui  équivaut  à  la  transformation  de  M.  Lie  (n°  774) 
si  l'on  tient  compte  de  la  relation  (38)  entre  a  et  b.  Au  reste, 
nous  allons  retrouver  le  système  (35)  dans  l'étude  d'une  question 
de  Géométrie  qui  se  rattache  naturellement  à  celles  qui  ont  trouvé 
place  dans  ce  Chapitre. 

809.  Étant  donnée  une  surface  à  courbure  constante  (S),  traçons, 
dans  chaque  plan  tangent  et  du  point  de  contact  comme  centre, 
un. cercle  (G)  de  rayon  constant  m.  Soit  Mi  un  point  de  ce  cercle, 
dont  les  coordonnées  relatives  seront     , 
mcosô,    msinO,    o. 

Les  projections  du  déplacement  de  ce  point  sur  les  trois  axes  du 
trièdre  (T)  relatif  au  point  M  de  la  surface  seront 

osa)  du  —  m  sin8  (  db  -+- •—  du  -+-  -p  dv  J , 

'   9)  j  sino)  fo  -t-mcos8f  <rt-t-  fodu-¥-  j-<frj, 

m(j»ia8costt><&>  —  sincucosQt/u). 
III.  28 
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Dans  la  transformation  de  M.  Bianchi,  le  point  M,  devait  décrire 
une  surface  (S4)  tangente  àMM,  ;  et,  de  plus,  les  plans  tangents 
en  M  et  M,  à  (S)  et  à  (S<)  devaient  être  rectangulaires.  Gardons 
la  première  condition,  mais  généralisons  la  seconde  en  assu- 
jettissant les  deux  plans  tangents  à  se  couper  maintenant  sous 
un  angle  constant  quelconque,  suivant  MM,.  Nous  exprimerons  la 
première  condition  de  la  manière  suivante  : 

Projetons  le  déplacement  du  point  M4,  non  sur  les  axes  Ma;  et 
Mjk  du  trièdre  (T),  mais  sur  MM f  et  la  perpendiculaire  MM2  à  MM4 
tracée  dans  le  plan  des  xy  (fig.  80).  Les  projections  nouvelles 
du  déplacement  sur  MM,,  MM3  et  Mz  seront 

S  cos 8  cos  u>  du  -4-  sin  6  sin  co dv, 

x^ ,  —  sin 8  cos (ùdu  -h  sin co  cos 8  dv  4-  m (db  -+•  -r-dv  -+•  -r-du)t 

\  m(sin8cosci>{/c —  sino»  cosô  ^a). 


Pour  que  la  surface  (S4)  soit  tangente  à  MM<,  il  faut  qu'il  existe 
des  valeurs  de  du,  dv  annulant  les  deux  dernières  projections,  ce 
qui  donne  la  condition 

mU — h  -r-  J  —  sin8cosu>  I  sin 8  cosco 
-+- 1  m  (  j-  -H  \—  )•+■  sin<»  cos8  I  sin  04  cos8  =  o, 

que  L'on  peut  remplacer  par  les  deux  suivantes 

fâb       du\  .    .  .    . 

ni- — x-.—  j=z      sin 8  coso)  —  Asinu>cos8, 

/à*        àt»\  .       .    .    A 

»    t-  .■+•  -r-  )  =  —  sinco  cos  8  -+-  A  sin  8  coseo, 


(40 
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où  X désigne  une  arbitraire,  introduite  pour  la  commodité  des  cal- 
culs.  Les   trois  projections  (4o)  prennent  alors  la  forme  plus 

simple 

Isin  o>  sin  8  dv  -+-  cos  a>  cos  0  du, 
X(cosa>  sin 6  dv  —  sin  eu  cos 6  du), 
m(costt)  sin8  dç  —  sinto  cos8  du ). 

Le  rapport—  des  deux  dernières  donne  évidemment  la  co tan- 
gente de  l'angle  p.  du  plan  tangent  en  M,  à  (S,)  avec  le  plan  des 
xy>  c'est-à-dire  avec  le  plan  tangent  à  (S)  en  M.  Si  nous  imposons 
la  condition  que  cet  angle  soit  constant,  X  devra  être  une  con- 
stante. Nous  sommes  ainsi  conduits  à  l'étude  du  système  (41)? 
où  X  devra  être  regardé  comme  constant. 

Or,  si  nous  introduisons  à  la  place  de  u  et  de  v  les  variables  a  et  (3, 
nous  aurons  te  système 

Idb        <to>         I  -4-  X    .    ,. 
—  -4-  —  =  sm(8  —  w), 
a8       d»      -i-*X    .   /A 
5p-^  =  -7ïr5,,1<^^ 

qui  est  identique  au  Système  (35)  où  l'on  ferait 

(44)  a= y         6=:  • 

m  m 

Par  suite,  la  relation  (38)  nous  conduira  ici  à  U  condition 

(45)  i  =  X*-+-m«, 

qui  fera  connaître  X  en  fonction  de  m. 

En  tenant  compte  de  la  condition  précédente,  on  trouvera  pour 
l'élément  linéaire  de  (Si  )  l'expression 

(46)  <fcî=cof*8  <*!**•+- sin*  8  <fr«. 

« 
Cette  formule,  toute  semblable  à  celle  que  nous  avons  obtenue 
*  dans  le  cas  particulier  où  les  plans  tangents  à  (S)  et  à  (St)  sont 
rectangulaires,  nous  conduit  à  supposer  que,  dans  le  cas  général  où 
ces  plans  tangents  font  un  angle  quelconque,  les  lignes  de  courbure 
se  correspondent  encore  sur  (S)  et  sur  (S«).  C'est  là  un  point 
essentiel  que  le  lecteur  pourra  vériûer  en  effectuant  les  calculs  que 
nous  allons  indiquer. 
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Les  cosinus  directeurs,  relatifs  aux  axes  du  trièdre  (T)  de  la 
normale  à  (S,)  se  déterminent  sans  peine.  Les  projections  du 
déplacement  du  point  Mf  sur  le»  axes  de  ce  trièdre  ont  pour  ex- 
pressions 

cos8(cosco  cosO  -4-  X  sinco  sinO)  du -h  sin  8  (sinco  cosO  —  X  cosco  sin  6)</p, 
cos  8  (cosco  sin  8  —  X  cosco  sin8)  du  -h  sin8(smco  sinfl  -+-  X  cosco  casA)<fr, 
—  msincocosûetV-f-  m  cosco  sin 8  cie. 

Si  donc  Cj  c',  <f  désignent  les  cosinus  directeurs  de  la  normale, 
on  devra  avoir 

c(cosiu  cosO-hX  sinco  sinO)  -+- c' (cosco  si  nfl —  X  sinwcosO)  —  c'm  sinco  =  q, 
c(sinu>  cos8  —  Xsina)cos8)-hc'(sinci>siiiÔH-  X  coscocos8) -+- c'mcosco  =  o, 

ou,  plus  simplement, 

ccosô-hc'sinfl  =  o, 
cXsin8  —  c'X  cos8  — /nc*  =  o. 

Ces  deux  équations  nous  conduisent  aux  valeurs  suivantes 

c  —  m  sin  8,        c'  =  —  m  cos"8,        c*  =  X 

des  trois  cosinus. 

Par  suite,  les  coordonnées  d'un  point  P  pris  sur  la  normale  à 
(S»)  auront  pour  expressions 

a?  =  m(cos8-hpsin8).       ty=m(sin8  —  pcos8),        s  =  Xpt 

p  désignant  la  distance  du  point  au  pied  de  la  normale.  Si  Ton 
suppose  p  constant,  le  point  P  décrira  une  surface  (2)  parallèle  à 
(Sf)  et  dont  on  pourra  calculer  l'élément  linéaire.  En  effet,  les 
projections  du  déplacement  du  point  P  sur  les  trois  axes  du  trièdre 
(T)  sont 

(cosco  cos8-f-  X  sinco  sin 8 )( cos 8 -t-pstn 8 )<fu 

H-  (sinco  cos8  —  X  cosV  sin8)($ra&      p  cos8)  dv, 
(cosiosinO —  X  sinco  cos8)(cos8  -h  ps\nQ)du 
-t-  (sinco  sin8  -+-  X  cosco  cosft)(sin8  —  p  cos8)  dv, 
—  msinco(cos8-h  psïniï)du  h-  m  (sin  8  —  p  cos 0)  cosco  <fc>, 

et,  par  conséquent,  l'élément  linéaire  de  la  surface  (S),  obtenu  en 
faisant  la  somme  des  carrés  des  trois  projections  précédentes, 
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sera  défini  par  la  formule 

^47)  rfi*=(sin6  —  pcôs8)*fito«-t-  (cos8  -+-  psin  6  )'</?*, 

d'où  il  résulte  immédiatement  que  u  et  v  sont  les  paramètres  des 
lignes  de  courbure  de  (S<  )  et  de  toutes  les  surfaces  parallèles  (£). 
En  effet,  les  lignes  de  paramètres  u  et  ç  sont  orthogonales,  non 
seulement  sur  la  surface  (S,),  mais  aussi  sur  toutes  les  surfaces 
(S);  et  l'on  sait  que  les  lignes  de  courbure  de  (S,)  sont  les  seules 
dont  l'orthogonalité  se  conserve,  dans  le  passage  à  la  surface  pa- 
rallèle. 

810.  Mais,  au  lieu  de  poursuivre  cette  vérification,  il  vaut  mieux 
employer  la  démonstration  géométrique  suivante,  qui  donnera 
d'ailleurs  des  résultats  plus  complets. 

Réprenons  le  trièdre,  que  nous  désignerons  par  (T)  (fig*  80) 
formé  par  la  normale Mz  à  (S)  et  par  les  droites  MM,,  MM3.  Soit 
de  même  (T^)  le  trièdre  analogue,  de  sommet  M,,  formé  par  la 
normale  en  ce  point  à  (S,),  par  M*  M  et  une  troisième  droite  per- 
pendiculaire aux  deux  précédentes.  Nous  remarquerons  d'abord 
que  ces  deux  trièdres  sont  invariablement  liés  l'un  à  l'aulre,  puisque, 
d'après  nos  hypothèses,  la  distance  MM,  est  constante,  ainsi  que 
l'angle  des  faces,  appartenant  aux  deux  trièdres,  qui  se  coupent 
suivant  cette  droite.  Par  suite,  les  deux  trièdres  prendront  en 
mime  temps  les  mouvements  infiniment  petits  qui  se  réduisent 
à  de  simples  rotations. 

Ce  point  essentiel  étant  admis,  remarquons  que  le  premier 
trièdre  a  son  plan  des  xy  tangent  en  M  à  la  surface  (S);, par  suite, 
son  déplacement  infiniment  petit  se  réduira  à  une  rotation  lorsque 
son  sommet  M  décrira  une  ligne  de  courbure  de  (S  ),  et  dans  ce  cas 
seulement  (n°  489).  Le  second  trièdre  (T\)  est  placé  par  rapport 
à  (S,)  comme  (T')  l'est  par  rapport  à  (S);  par  suite,  lorsque  M 
décrira  Une  ligne  de  courbure  de  (S),  le  mouvement  du  second 
trièdre  se  réduisant  à  une  rotation,  le  sommet  M,  de  ce  trièdre 
décrira  une  ligne  de  courbure  de  (S,),  et  vice  versa.  Ainsi  les 
lignes  de  courbure  se  correspondent  sur  (S)  et  sur  (Sf  ). 

À  ce  premier  résultat  on  peut  ajouter  les  suivants.  Supposons 
que  le  sommet  M  décrive  une  ligne  de  courbure  de  (S).  Nous  avons 
vu  au  numéro  cité  que  l'axe  de  la  rotation  infiniment  petite  à  la- 
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quelle  se  réfluit  le  mouvement  de  (T7)  passe  toujours  par  le  centre 
de  courbure  correspondant  C  et  se  trouve  dans  le  plan  principal 
normal  à  la  ligne  de  courbure  ou,  si  Ton  vent,  tangent  en  C  à  la 
nappe  (C)  de  la  développée  de  (S)  décrite  par  ce  point. 

Comme  le  mouvement  de  (T,)  est  identique  à  celui  de  (T7),  Taxe 
de  rotation  passera  de  même  par  le  centre  de  courbure  C,  de  (Sf) 
relatif  à  la  ligne  de  courbure  décrite  par  M,  et  se  trouvera  dans 
le  plan  tangent  en  Ci  à  la  nappe  (C,  )  de  la  développée  de  (Sf  )  dé- 
crite par  le  point  C.  De  là  résultent  les  relations  géométriques 
suivantes  : 

Soient  C  et  D  les  centres  de  courbure  principaux  relatif  s  au 
point  M  de  (S);  C,  et  D,  les  centres  de  courbure  correspondants 
relatifs  au  point  M,  de  (S«  ).  Les  plans  tangents  en  C,  D,  Cf ,  D« 
aux  quatre  nappes  des  .développées  décrites  par  ces  quatre 
points  sont  respectivement  les  plans  CDC|,  CDD«,  CD<C|, 
DC,D4. 

En  d'autres  termes,  les  plans  principaux  de  chaque  surface 
vont  passer  par  les  centres  de  courbure  principaux  de  l'autre. 
Le  quadrilatère  CDD,C(  est  tel  que  chacun  de  ses  côtés  est 
tangent  aux  surfaces  décrites  par  ses  deux  extrémités. 

On  peut  dire  aussi  que  les  congruences  engendrées  par  les 
droites  CC|  ou  DDf  admettent  comme  focales  les  nappes  (C), 
(Ci)  pour  la  première,  et  (D),-(D«)  pour  la  seconde. 

Ces  relations  avaient  été  déjà  établies  en  partie,  pour  le  cas  de 
l'angle  droit,  au  n°  806. 

81 1 .  C'est  à  M.  Backlund  que  Ton  doit  la  découverte  de  la  trans- 
formation que  nous  venons  d'étudier  (').  Malheureusement,  elle 
se  ramène,  comme  nous  l'avons  déjà  remarqué,  aune  combinaison 
des  deux  transformations  différentes  que  nous  devons  à  M.  Lie  et 
à  M.  Bianchi.  M.  Backlund  en  a  rattaché  l'étude  à  celle  d'une 
question  très  générale,  dont  nous  allons  dire  quelques  mots  en  ter- 
minant ce  Chapitre. 

(•)  Baecklund  (à.-V.),  Om  ytor  med  /constant  negativ  krokning  {Lundi 
Universitetê  Arsskrift,  t.  XIX;  i883).  Le  Mémoire  est  accompagné  d'an  ré- 
sumé en  français. 
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(2)  et  (£')  désignant  deux  surfaces  distinctes,  peut-on  établir 
une  correspondance  entre  un  point  M(x,y,  z)  de  la  première  et 
un  point  M'(&',  y,  z')  de  la  seconde,  de  telle  manière  que  quatre 
relations  données  à  l'avance 

(48)         F/(*,^,*,/>,  ?;#'./,*',/>',  ?')===o  (i  =  i,a,3,4), 

soient  vérifiées  identiquement?  p,  g  désignent,  suivant  l'usage, 
les  dérivées  de  z  considérée  comme  fonction  de  x,  y  et  de  même, 
p',  q[  celles  de  z!  considérée  comme  fonction  de  x',  y.  Il  est  aisé 
de  voir  que,  si  une  des  surfaces  est  donnée,  le  problème  sera,  en 
général,  impossible. Supposons,  par  exemple,  que  5'  soit  une  fonc- 
tion donnée  de  x\  y.  Si  Ton  élimine  x',  y  entre  les  quatre 
équations  précédentes,  on  sera  conduit,  en  général,  à  deux  équa- 
tions aux  dérivées  partielles  pour*;  ces  équations  n'auront  pas 
nécessairement  d'intégrale  commune. 

On  peut  encore  remarquer  que  les  équations  précédentes  peuvent 
être  considérées  comme  contenant  quatre  fonctions  inconnues  de  x 
et  de  r,  savoir  s,  x1,  y,  z'.  On  pourrait  même  exprimer  pr,  qr  en 
fonction  des  dérivées  premières  de  xf  ^y,  z'  par  rapport  à  x  et  ky. 
Or  quatre  équations  à  quatre  inconnues  forment,  en  général,  un 
sjstème  déterminé.  Donc*,  considérée  comme  fonction  de  x,y, 
devra  satisfaire  à  une  ou  à  plusieurs  équations  aux  dérivées  par- 
tielles. Ce  sont  ces  équations  qu'il  s'agit  de  former. 

A  cet  effet,  différentions  les  équations  (48).  Si  l'on  pose,  pour 
abréger, 

I/àFA      dF,      dFt         dFt         dFt 
\àx  J       dx         d*r       dp  àq 

/dFA      dF*       *F,     ^  àFt  ,       *F,  # 

on  aura  des  relations  de  la  forme 


<5o) 


(SK(Ç)*-(S-*3)" 


.(*!> 


Ces  équations  permettent  d'exprimer  dx,  dy,  dp',  d<j  en  fonc- 
tion linéaire  de  dx1,  dy 'et  nous  donnent,  par  exemple,  un  résultat 
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de  la  forme  suivante 

Xdp'=Hdx'~hKdy, 
Ndq'=Ldx'+Mdy, 

où  H,  K,  L,  M,  N  sont  des  fonctions  linéaires  de  r,  $,  f ,  ri  —  s1. 
Or  on  doit  avoir  évidemment 

K  ---  L. 

Sans  cela,  p'  et  qf  ne  seraient  pas  les  dérivées  d'une  même  fonc- 
tion. Le  calcul  de  K  et  de  L  n'offre  d'ailleurs  aucune  difficulté  et 
nous  conduit  à  la  relation 

\(*?j\      (àFA      d¥t     Wj         ,àFi\ 
\\àxj      \dy)      àq      dy'       Ç  dz'\' 
\(dFt\      (àFt\     d¥i     àF,  dFA      A 

où  chacun  des  membres  doit  être  remplacé  par  le  déterminant 
formé  avec  les  lignes  que  Ton  obtient  en  donnant  à  îles  valeurs  i, 
2,  3,  4*  Le  développement  conduit  à  la  condition  suivante,  qui  a 
été  donnée  par  M.  Bàcklund  (f), 

(ia)[F,F4]4-(i3)[F4F,l  +  (i4)[FiF1] 


<5l)  i  +(34)[FiF1]  +  (4a)[F1F,]-«.(a3)[F1F4l  =  o 

On  a  posé,  pour  abréger, 

<•>-  (S)  m  -mm- 

Quant  au  symbole  [F<F*],  il  désigne  le  crochet  jacobien 
(  fdFi  àF,\  àFk      (dFk  d¥Â\  ÔF( 

}  /àFt         .àFiXàFk       /*F*         ,4F*\4Fj 

Ce  premier  point  fondamental  étant  établi,  il  peut  se  présenter 
deux  cas  distincts. 

i°  L'équation  (5 1),  jointe  au  système  (48),  permet  de  déterminer 


(»)  Babcklund,  Zur  Théorie  der  pcutUUen  Differentialgleiçhung  ersUr 
Ordnung  (Mathematische  Annalen,  t.  XV II,  p.  a85;  1880  J  et  Zur  Théorie  der 
Fiàchentrantformation**  (Même  Recueil,  t.  XIX,  p.  387;  1883). 
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a^,y,  x'ip'y  q'  en  fonction  de  x,y,  s,  p,  q,  r,  s,  t.  S'il  en  est 
ainsi,  il  restera  seulement  à  exprimer  que  les  valeurs  trouvées  véri- 
fient identiquement  la  relation 

(54)  dz'^p'dx'+q'd/, 

ce  qui  conduira,  en  général,  à  deux  équations  aux  dérivées  par- 
tielles du  troisième  ordre  pour  z.  Toute  intégrale  de  ces  deux 
équations  donnera  une  surface  (2),  à  laquelle  correspondra  une 
seule  surface  (If). 

2°  Supposons,  au  contraire,  qu'en  tirant,  par  exemple,  du  sys- 
tème (48)  les  valeurs  de  a/,  y^p\  q*  et  les  portant  dans  l'équation 
(5i),  on  obtienne  une  relation  ne  contenant  plus  z'.  Alors  il  res- 
tera pour  z  une  équation  du  second  ordre  seulement,  linéaire  par 
rapport  à  r,  $,  t,  rt  —  s1.  Mais,  quand  on  aura  trouvé  une  in- 
tégrale de  cette  équation  et,  par  suite,  une  surface  (£),'  il  lui  cor- 
respondra une  infinité  de  sur/aces  (2?)';  car,  si  l'on  porte  dans  l'é- 
quation (54)  les  valeurs  de/)',  q\  ocf^  y,  on  sera  conduit  à  une 
équation  aux  différentielles  totales 

dz'=k(x}y,  z')dx  +  B(xty,  *')dy, 

qui  sera  intégrable  et  donnera  z1  avec  une  constante  arbitraire. 

812.  M.  Backlund  à  appliqué  sa  théorie  au  système  suivant  : 

f»=*-v-/>  (*-*')-?  (r-/)  =  <>, 

Ffc  =  1  -V-pp' -+■  qq' —  b  ^i-4-p*-*-q*  /i  -+-/>'* ■+■  q'*  =  o. 

Alors  les  deux  points  M,  M;  sont  à  ii»e  distance  invariable  a  ;  les 
deux  plans  tangents  en  M  et  en  M'  passent  par  la  droite  MM'  et 
font  un  angle  constant.  Cette  relation  entre  les  deux  surfaces  est 
précisément  celle  que  nous  avons  étudiée  au  n°  809.  Mais,  si  l'on 
forme  ici  l'équation  (5i),  elle  exprimera  que  la  courbure  totale 
de  (If)  est  constante.  En  tenant  compte  de  la  symétrie  des  équa- 
tions (55),  on  peut  donc  dire  que  la  relation  qu'elles  expriment  ne 
peut  exister  qu'entre  deux  surfaces  à  courbure  constante. 

Nous  n'insisterons  pas  sur  cet  exemple,  parce  que  nous  allons 
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généraliser.  Considérons  le  système  suivant 

/  F,  =  (*-- *')î+(^— /)* -h (*—*')*— a»  =  o, 
Fj=5'—  a  —  p(x'—  *)  —  ?(/— y)  —  ba  y7' -+-/>*  -h?»  -  o, 

F,sv-i-/»v--»)-?V-/)-*'*/H7ï+7ï=ot 


\    Fk=H-/?/>'-r^'-  C  /l-f-^-h  g*  /l  -f- />'*-+-  f'*  =  0, 

où  a,  6,  6',  c  désignent  des  constantes. 

Alors  la  rehation  entre  les  deux  surfaces  sera  telle  que  les  deux 
plans  tangents  en  M,  M' et  la  droite  MM'  formeront  un  système  in- 
variable ;  les  constantes  b  et  V  seront  les  sinus  des  angles  des  deux 
plans  tangents  avec  MM';  c  sera  le  cosinus  de  l'angle  des  deux 
plans.  On  retrouve  le  cas  particulier  étudié  par  M.  Backlund  en 
faisant  b  =  b'  =  o. 

Formons  la  condition  (5i);  mais,  pour  éviter  les  calculs,  nous 

supposerons,  ce  qui  est  évidemment  permis,  que  l'on  ait  choisi 

les  axes  coordonnés  de  telle  manière  que  l'on  ait,  pour  le  point  M 

de  (S), 

p  =  q  =  s  =  o. 

Alors  les  rayons  de  courbure  de  (S)  en  M  seront 

R=V       R'=I. 

r  t 

En  calculant  l'équation  (5i)>  on  trouvera 

a*(i  —  b'*)rt  —  (r  +  Ofl(*-  6'c)h-i  —  c*=o, 

ou,  en  remplaçant  r  et  t  par  leurs  expressions  en  fonction  des 
rayons  de  courbure, 

(57)  (i  —  c*)RR  —  ^R-4-R')a(6  —  £'c)+-a*(i  —  6'*)  =  o. 

On  se  trouve  ici  dans  le  cas  exceptionnel  où  z  satisfaite  une  équa- 
tion du  second  ordre.  Si  la  relation  précédente  était  identiquement 
vérifiée,  on  aurait 

c  =  ±i,        b=±:b\        &'*=i. 

La  droite  MM'  serait  une  normale  commune  aux  deux  surfaces  (S) 
et  (V)y  qui  seraient  parallèles. 

Écartons  cette  solution,  qui  est  bien  connue;  nous  voyons  que 
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la  surface  (2)  doit  être  une  surface  W  pour  laquelle  la  relation 
entre  les  rayons  de  courbure  sera  donnée  par  l'équation  (57).  Par 
raison  de  symétrie,  la  surface  CE)  sera  aussi  une  surface  W,  cor- 
respondante à  la  relation 

(58)        (1—  c*)R,R;  —  (Rt +!*',)(*(&'—  6c)~a»(i  —  6«)  =0 

entre  les  rayons  de  courbure  R« ,  R', . 

Au  premier'  abord,  il  semble  que  les  résultats  précédents  aient 
une  grande  généralité;  mais  on  peut  remarquer  que  la  relation, 
telle  que  nous  l'avons  définie,  entre  (2)  et  (£')  subsistera  entre 
deux  surfaces  quelconques  respectivement  parallèles  à  (2),  (If), 
c'est-à-dire  que,  pour  ces  surfaces,  les  plans  tangents  aux  points 
correspondants  et  la  droite  qui  joint  leurs  points  de  contact  forme- 
ront un  système  invariable. 

D'après  cela,  supposons  d'abord  c'—  1  différent  de  zéro.  Si  nous 
remplaçons  les  surfaces  (S),  (?)  respectivement  par  les  surfaces 
parallèles  pour  lesquelles  les  relations  (57)  et  (58)  sont  privées  de 
leurs  seconds  termes»  ce  qui  est  toujours  possible  (n°  771),  on 
devra  avoir,  pour  les  nouvelles  surfaces, 

b  —  b'c  =  o,        à' — bc  =  o 
et,  par  suite, 

6  =  6'=o. 

Alors  on  retrouve  le  cas  particulier  étudié  par  M.  Backlund;  la 
droite  MM'  est  tangente  aux  deux  surfaces,  qui  ont  leurs  cour- 
bures constantes  et  égales. 

Soit  maintenant  c*=  1  ;  on  obtiendra  des  surfaces  pour  lesquelles 
les  rayons  de  courbure  auront  une  somme  constante.  Si  on  leur 
substitue  les  surfaces  minima  qui  leur  sont  parallèles,  il  viendra 

6  =  -6'c=±i, 

mais  la  correspondance  ainsi  établie  n'aura  jamais  lieu  entre  deux 
surfaces  réelles.  Nous  laisserons  au  lecteur  le  soin  d'étudier  toutes 
les  surfaces  minima  que  l'on  peut  faire  ainsi  dériver  d'une  sur- 
face minima  donnée. 

Le  résultat  essentiel  de  cette  recherche  est  donc  exprimé  par  le 
théorème  suivant  : 

Si  deux  sur/aces  se  correspondent  point  par  point,  sans  être 
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parallèles^  de  telle  manière  que  les  deux  plans  tangents  en  ces 
points  et  la  droite  qui  joint  les  points  de  contact  forment  un  sys- 
tème invariable,  elles  sont,  V une  et  Vautre,  parallèles,  soit  à  des 
surfaces  mini  ma  y  soit  à  des  surfaces  pour  lesquelles  les  cour^ 
bures  totales  sont  constantes  et  égales. 

Nous  ferons  remarquer,  en  terminant,  que  le  système  (i4)>  & 
l'étude  duquel  se  ramène  toute  notre  théorie,  est  compris  comme 
cas  particulier  dans  le  système  général  de  M.  BâckJuod,  car  on  peut 
l'écrire  comme  il  suit 


(59)   ' 


l3 — h  -T-,  =      smO  cosw,        u  =  ii , 

•  )  au       àv'  .  ' 


âv       du  ' 


ce  qui  constitue  bien  quatre  relations  de  la  forme  (48). 
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CHAPITRE  XIII. 

DÉVELOPPEMENTS     ANALTTIQUBS     SE     RATTACHANT 
AUX   TRANSFORMATIONS    PRÉCÉDENTES. 

Détermination  de  surfaces  particulières  à  courbure  constante  négative.  —  Rappel 
des  surfaces  de  révolution  et  dti  hélicoldes.  —  Surfaces  a  lignes  de  courbure 
planes  ou  sphériques  dans  un  système.  —  Recherches  de  M.  A.  Enneper  et  de 
M.  H.  Dobriner.  —  Comment  on  exprime  qu'une  surface  rapportée  a  ses  lignes 
de  courbure  a  ses  lignes  de  courbure  sphériques  dans  un  système*  —  Applica- 
tion aux  surfaces  à  courbure  constante  négative.  —  Intégration  des  deux  équa- 
tions auxa"elles  doit  satisfaire  simultanément  la  fonction  m  qui  se  présente 
dans  l'élément  linéaire  de  la  surface  rapportée  à  ses  lignes  de  courbure.  — 
Propriété  géométrique  de  la  surface:  les  sphères  qui  contiennent  les  lignes  de 
première  courbure  ont  leurs  centres  en  Hgne  droite.  —  Cette  propriété  permet 
de  ramener  à  des  quadratures  la  détermination  des  trois  coordonnées  d'un 
point  dé  la  surface.  —  Comment  on  exprime  qu'une  surface  a  ses  lignes  de 
courbure  plants  dans  un  système.  —  Application  aux  surfaces  à  courbure  con- 
stante; si  lestignes  de  courbure  sont  planes  dans  un  système,  leurs  plans  pas- 
sent par  une  droite  et,  par  suite,  les  lignes  de  courbure  de  l'autre  système 
sont  situées  sur  des  sphères  ayant  leurs,  centres  sur  cette  droite  et  coupant  la 
surface  à  angle  droit.  —  Détermination  effective  de  ces  surfaces.  —  Dévelop- 

.  pements  analytiques  sur  les  méthodes  de  transformation  de  MM.  Bianchr,  Lie 
et  Bftcklund,  —  On  peut  réduire  l'application  de  ces  méthodes  à  de  simples 
calculs  algébriques  précédés  d'un  certain  nombre  de  quadratures.  —  Les  deux 
équations  de  Riceati  qui  se  présentent  dans  cette  théorie  et  qui  contiennent  un 
paramètre  arbitraire.  —  Véritable  origine  de  ces  équations  et  leur  réduction 
au  système  qui  se  présente  dans  l'application  de  la  méthode  de  M.  BScklund. 
—  Théorème  général  résumant  les  résultats  obtenus. 


813.  Nous  terminerons  nos  études  sur  les  surfaces  à  courbure 
constante  en  indiquant  les  moyens  de  déterminer  quelques-unes 
d'entre  elles,  c'est-à-dire  en  faisant  l'application  aux  cas  les  plus 
simples  des  méthodes  précédentes  de  transformation. 

Différents  moyens  s'offrent  k  nous  pour  trouver  des  solutions 
particulières  de  l'équation 

(i)  ___=MnWcosW. 

D.  —  III.  a9 
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On  peut  supposer  d'abord  que  <o  soit  fonction  d'une  seule  des 
variables  u  ou  v,  ce  qui  conduit  aux  surfaces  de  révolution  déjà 
étudiées  dans  la  première  Partie  [n°  66,  I,  p.  79].  Supposons, 
par  exemple,  que  u>  dépende  de  u  seulement.  L'intégration  de 
l'équation 


du* 


nous  donnera 

/  si..*  \  a 

=  sin,u>  • 


fdu\* 

-   1      =  ! 


a  désignant  une  constante  quelconque,  et  nous  conduira  à  des 
fonctions  elliptiques  en  général.  Si,  en  particulier,  la  constante  a 
est  nulle,  On  pourra  se  borner  à  prendre 

<a)  tang^  =  «". 

C'est  l'expression  qui  convient  à  la  surface  pseudosphérique.  Eo 
«ffet,  la  formule  (11)  [p.  4?6]  nous  donne  ici,  pour  l'élément 
linéaire  de  la  surface,  l'expression 

*.  =  (\=*1Y du* -4-     *etu    d**t 
«et  il  suffit  de  poser 

<•>       -    &"• 

pour  retrouver  la  formule  déjà  donnée  [p.  3g4]> 

ds*  *=  du'*  +  e*»' dv*t 

qui  convient  à  la  surface  pseudosphérique  de  rayon  1  rapportée 
à  ses  lignes  de  courbure. 

On  pourrait  obtenir  d'autres  solutions  de  l'équation  (1)  en:  sup- 
posant que  u>  dépende  seulement  de  la  fonction  linéaire  au  -f-  àv; 
mais  cette  hypothèse,  qui  conduit  aux  hélicoïdes  à  courbure 
constante,  peut  être  laissée  de  côté.  Les  surfaces  correspondantes 
se  déduisent,  en  effet,  des  surfaces  de  révolution  par  la.  transfor- 
mation de  M.  Lie,  indiquée  au  n°  774. 

814.  Pour  obtenir  dTautres  surfaces  à  courbure  constante,  nous 
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allons  chercher,  arec  M.  Enneper  (*),  celles  dont  les  lignes  de 
courbure  sont  planes  ou  sphériques.  Nous  commencerons  par  le 
cas  le  plus  général,  celui  où  les  lignes  de  courbure  sont  sphé- 
riques dans  un  seul  système. 

Supposions  une  surface  rapportée  à  ses  lignes  de  courbure  et 
conservons  tontes  les  notations  du  Tableau  V  [II,  p.  386].  Pour 
exprimer  que  les  lignes  de  courbure  de  paramètre  u  sont  sphéri- 
ques, nous  raisonnerons  comme  il  suit.  Les  coordonnées  du  centre 
de  la  sphère  qui  contient  cette  courbe,  prises  par  rapport  aux 
axes  du  trièdre  mobile  (T),  sont 

Xç,     O,      *«, 

x%  et  *#  étant  évidemment  des  fonctions  de  u  :  car,  si  Ton  désigne 
par  R  le  rayon  de  la  sphère  et  par  9  l'angle  sous  lequel  elle  coupe 
la  surface,  on  doit  avoir 

(4)  ar0  =  Rsin5,        *0=Rcoscr; 

et  l'on  sait,  d'après  le  théorème  de  Joachimsthal,  que  <r  doit  con- 
server la  même  valeur  en  tous  les  points  de  la  courbe,  c'est-à-dire 
être  indépendant  de  v.  Exprimons  que  le  centre  de  la  sphère, 
c'est-à-dire  le  point  (#d,  o,  z#),  ne  se  déplace  pas  quand  on  se  dé- 
place sur  la  ligne  de  courbure.  Nous  aurons  l'équation  de  condi- 
tion 

(5)  C-Hrioro—  />,*©  =  <>, 

par  laquelle  nous  exprimons  que  la  seule  composante  du  dépla- 
cement de  ce  centre  qui  ne  soit  pas  identiquement  nulle  est  égale 
à  xéro.  Cette  condition,  qui  est  nécessaire,  est  d'ailleurs  Suffisante, 
on  le  reconnaîtra  aisément;  car  elle  exprime  que  l'une  des  déve- 
loppées de  la  ligne  de  courbure  se  réduit  à  un  point,  c'est-à-dire 
que  cette  ligne  de  courbure  est  sphériqùe. 

Dans  le  cas  actuel,  la  condition  (5)  devient,  en  tenant  compte 
des  valeurs  (12)  [p.  4*6]  de  G,  p*,  r4, 

(6)  sinu)-Ha?0-x *0cosci>  =  o. 


(')  Ennbpxr  (A.),  AnalytUch-geometrische   Ufitersuchungen   {Gàttùtger 
NachrichUn;  1868,  p.  j58-2?7  *t  4a  1 -443). 
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Elle  est  de  la  forme 
a  et  $  étanl  deux  fonctions  de  u  liées  à  x^  jet,**  par  les  relations 

(8)  2Z„  =  *<>(*  +  ?),  2=-W*<P-*). 

Il  nous  reste  à  déterminer  La  fonction  ça  qui  satisfait  à  la  fois 
aux  équations  (7)  et  (1). 

815.  L'équation  (7)  fournil,  pair  la  différentiation,  la  dérivée 
seconde  de  o>, 

(9)  4-!^  =  i(yt€U(A^  ^e-iiw)  +  2aV»4- 1$ €-*<», 

et  l'équation  (1)  nous  permet  alors  de  calculer  -.-y  •  On  obtient  ainsi 
la  valeur  suivante 

Multiplions  cette  équation  par  2  -p>  et  intégrons  par  rapport  à  i>; 
nous  aurons 

(10)  4  (jpV  =  (a1  H-  i)«,/w  -4-(P*  -h  1  )*-*'»  — .4**V»  -+-  4*P'«Ww  -H  6y, 

Y  étant  une  nouvelle  fonction  dé  1/  introduite  par  l'intégration. 
Nous  avons  maintenant  les  deux  dérivées  de  o>;  il  ne  reste  plus 
qu'à  écrire  la  condition  d'intégrabilité.  En  différentiant  l'équation 
précédente  par  rapport  à  u9  on  aura 

8S  Ùï>  =^W  +  i)e^-tXPt  +  0^w  +  ^'^  +  ^r^ttl£ 
-f-  aa»'e»to  h-  2  pp' *-«'<»>  —  4  iVe'»  -h  4 * p*e-'«  -h  6f'. 

En  différentiant  de  même  l'équation  (7)  par  rapport  à  vy  on 
trouverait 


Égalant  les  deux  valeurs  de  j-t*>  nous  sommes  conduit  à  la 
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relation 

-H  aaa'et/M  -h  2  pp'c1'*»  —  4  *V«'«  -+-  4  l'P'e-f»  -+-  6y', 
qui,  simplifiée,  devient 

6f'-4-6apr-4-6p«'-4-  «'•[— 4*V-t-a*P(««-hi)  — 6«y*1  < 

Si  cette  relation  n'était  pas  identiquement  vérifiée,  elle  déter- 
minerait ci)  qui  serait  une  fonction  de  u.  Excluons  cette  hypothèse 
qui  conduit  exclusivement  aux  surfaces  de  révolution.  Nous  aurons 

Y'-hpa'-hap'=o, 
a  a'—  p(»J-hi)-t-3«Y  =  °i 
2p*- «(?»-+- 1) -h  3pY  =  o- 

La  première  équation  s'intègre  sans  difficulté  et  donne 

.,+,?  = — __, 

a  désignant  une  constante  arbitraire.  Les  deux  autres  deviennent 

alors 

a  +  fi 

r  '2 

00  <  fi 

et  leur  intégration  est  la  principale  difficulté  du  problème.  Une 
remarque  très  simple  ouvre  la  voie  qui  conduit  à  leur  solution. 

810.  Puisque  les  deux  équations  qui  déterminent  —  >  —'sont 

Celles  que  la  condition  d'intégrabilité  est  vérifiée;  elles  admettent 
une  solution  (0  contenant  une  constante  arbitraire.  En  particulier, 
le*  fonctions  u>  de  u  définies  par  l'équation 

satisferont  à  l'équation  (7  ).  Ainsi,  les  quatre  valeurs  de  «*•%  racines 
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de  l'équation 

U  =  (<**-*-  i)e*'«—  4»  «'«*»-+-  6f  «,/w-4-  4*p'V*+  ps-h  i  =  o, 

donneront  des  solutions  particulières  de  l'équation  (7);  et,  comme 
cette  dernière  se  réduit  à  une  équation  de  Riccati  lorsque  Ton 
prend  comme  variable  eitù  au  lieu  de  o>,  le  rapport  anharmo- 
nique  des  quatre  racines  du  polynôme  U  doit  être  une  constante. 

S* 
On  sait  que  ce  rapport  est  une  fonction  du  quotient  =^>  S  et  T 

désignant  les  deux  invariants,  quadratique  et  cubique,  de  U.  On 
est  donc  conduit  à  calculer  ces  invariants 

(12)      i  S  =  («'-4-i)(^  +  i)-4«,Pf-+-3T*, 

et  Ton  constate  que  non  seulement  =^>  mais  chacun  des  invariants 

S  et  T,  est  constant  en  vertu  des  équations  (11).  On  obtient  ainsi 
deux  intégrales  premières  de  ces  équations,  dont  l'intégration  est 
ainsi  assurée. 

817.  Au  lieu  de  suivre  cette  méthode,  on  peut  encore  procéder 
comme  il  suit  :  effectuons  la  substitution  définie  par  les  formules 

(i3)  a=y-t-xif        p=^  —  zi\ 

Les  équations  à  intégrer*  deviendront 


Sous  cette  forme  on  reconnaît  qu'elles  se  présenteront  dans  le 
problème  de  Mécanique  pour  lequel  u  serait  le  temps,  la  fonction 
des  forces  F  étant  exprimée  par  la  formule 

v  '  a  a  a 

On  aura  donc  tout  de  suite  l'intégrale  des  forces  vives 

(i5)  y* -4-  V*  =  (1-4-  a)y*  +  ax*+  (y* -h  *»)*-*-  ihx 

et  Ton  sait  que  toute  la  solution  sera  ramenée  à  la  recherche  d'une 
solution  particulière  avec  une  constante  arbitraire  de  l'équation 
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aux  dérivées  partielles  en  6, 

/dÔ\f       /<*6\* 
°6)  \Sy)   ^(ài)   =(«  +  «)^i+"1+C/f-»-*l)1+a/i 

Transformons  en  coprdonnées  elliptiques,  c'est-à-dire  substi- 
tuons ky  elz  les  deux  racines  p,  p,  de  l'équation  en  t 

nous  aurons 


°7)  i^-pp. 

et  une  transformation  bien  connue  ramènera  l'équation  en  9  à  la 
forme 

ou,  en  remplaçant  jk2?  s2  par  leurs  valeurs  et  posant 

(18)  /(p)  =  p*-*-(a  —  i)p»-f-(2À  —  a)p  —  2*, 

(19)  4?(p-0(^)î-4p.(Pî-«)(^),=/(p)-Ap,). 
Cette  équation  admet  la  solution 

qui  contient  la  constante  arbitraire  k\  et,  par  suite,  les  valeurs 
de  p,  p*  seront  fournies  en  fonction  de  u  par  les  formules 

(ao  as -"-"••     5*  =  *- 

Si  donc  on  pose 
(aa)    A*(p)  =/(p)p(p  -  1)  =  p(p  —  i)[p*-h  (a  -  i)p»H-  (aA  —  a)p-a*], 
les  deux  équations  suivantes 

*(P)-.      MPI)      ' 


452  LIVRE    VII.    —CHAPITRE    XIII. 

donneront  les  intégrales  cherchées.  On  voit  que  p,  p<  sont  des 
fonctions  ultra-elliptiques  de  u. 

A  l'intégrale  des  forces  vives  on  peut  ajouter  la  suivante 

(a4)  i',+  (^'-^')'-^(«+/!  +  ^)  =  ^» 

que  le  lecteur  vérifiera  aisément  et  qui  nous  permet  de  calculer 
les  invariants  S  et  T  de  U.  On  constate,  comme  nous  l'avons 
annoncé,  qu'ils  sont  constants  et  ont  les  valeurs  suivantes 

IS  =  4(a»-ha-hi)-8A, 
T=  j-(«  —  i)(2a  +  i)(a  +  2)'+j(i-  a)  —  8*. 

818.  Il  nous  reste  maintenant,  y,  z,  a,  (3  étant  déterminés,  à 
obtenir  l'expression  de  o>.  On  y  arrive  de.  la  manière  suivante. 

Remplaçons,  dans  l'égalité  qui  sert  de  définition  à  U,  e/w  par  Ç; 
nous  obtenons  un  polynôme  du  quatrième  degré  dont  on  peut 
calculer  le  Hessien.  Si  nous  le  désignons  par  H,  et  si  nous  y  rem- 
plaçons l  par  e'w,  nous  aurons 

H  =[7(ï  +  ot«) -4- a'*]*"* 
{2  J  '  -4-[(aî-4-i)(^H-i)H-2a'p'-3ït]«,fw 

D'après  la  théorie  des  formes  biquadratiques  ('  ),  on  a  l'identité 
u  ^  ~  H  ^  =  *  V-  4H'+  SHU*  -TU». 

D'autre  part,  si  Ton  pose 

(27)  H  =  U*, 

on  aura 

àv  U*  ds>  aU/Û 


(«)  Salmon,  Leçons  d'Algèbre  supérieure,  traduction  O.  Chemin;  1890. 
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ou  encore,  en  tenant  compte  de  l'identité  précédente, 

(a8)  g=y^4^-S+-+-T. 

S  etT  étant  des  constantes,  le  rapport  anharmonique  de  Tune 
quelconque  des  racines  de  l'équation  (27)  et  de  trois  racines  de  U 
dépend  exclusivement  de  <J<  et  non  de  uy  d'après  la  théorie  des 
formes  biquadratiques.  Donc  4*  3era  une  simple  fonction  de  v  et 
sera,  par  suite,  entièrement  déterminée  par  l'équation  précédente, 
qui  introduit  cfette  fois  des  fonctions  elliptiques. 
Signalons  là  relation  identique 

<*9)  4/(+-i^i)  =  4*»-St  +  T 

entre  les  deux  polynômes  du  troisième  degré  qui  figurent  dans  la 
solution. 

On  a  ici  un  nouvel  exemple  d'un  problème  dans  lequel  figurent 
à  la  fois  les  fonctions  elliptiques  et  les  fonctions  hyperelliptiques. 

819.  L'intégration  des  équations  (1 4 )9  qu'Enneper  n'avait  pu 
effectuer  et  qui  lui  paraissait  présenter  de  grandes  difficultés,  est 
due  à  M.  Dobriner  qui  l'a  donnée  dans  un  Mémoire  publié 
en  1887  (f  ).  Nous  nous  contenterons  de  montrer  ici  que  la  déter- 
mination des  coordonnées  X,  Y,  Z  d'un  point  de  la  surface  en 
fonction  de  u  et  de  v  n'exige  plus  l'intégration  d'une  équation  de 
Riccati,  mais  s'effectue  au  moyen  de  simples  quadratures.  U  nous 
suffira  pour  cela  d'établir  que  les  sphères  coupant  la  surface 
suivant  des  lignes  de  courbure  ont  leurs  centres  en  ligne 
droite. 

Les  coordonnées,  relatives  aux  axes  du  trièdre  (T),  du  Centre  de 
la  sphère  qui  contient  la  ligne  de  courbure  de  paramètre  u  ont 
été  désignées  plus  haut  par  x0j  o,  *0.  Elles  sont  liées  aux  fonc- 
tions y^  z  par  les  relations 

(3û)  -2o=«*0^rï  !  =  #©*•■ 


(*)  H.  Dobriner/ Die  Flàchen  cônstanter  Krùmmung  mit  einem  System 
sphàriseher  Kriimmungtlinien  dargettellt  mit  Hilfe  von  Theta/unctionen 
tweier  Varïaàeln  (Acta  Mathtmatica,  t.  IX,  p.  73-io4;  1886-1887). 
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déduites  des  formules  (8)  et  (i3).  Lorsque  l'on  passe  d'une  ligne 
de  courbure  à  une  autre,  c'est-à-dire  lorsque  u  varie,  les  projec- 
tions du  déplacement  de  ce  centre  sont 

(a?i  -h  cosço  «+•  *0  sinw)  du,       «o  -p  du,        (z'Q —  rr0  sinta)  du. 

Remplaçons  x0,  zt>  en  fonction  de  y  et  de  s,  et  calculons  les 
cosinus  A,  B,  C,  proportionnels  à  ces  trois  projections,  des  angles 
que  fait  la  tangente  à  la  courbe  des  centres  avec  les  axes  du  trièdre 
mobile.  En  tenant  compte  de  l'équation  (io)>  nous  trouverons  les 
expressions  suivantes  y 

A^îk  =  V—  z*coso>  —  yz  sinu), 

(3i)  l  By/îk^-z^, 

C  yfîk  =  yz1  —  zy'-hz  sina>. 

Or  on  reconnaît  aisément  que  ces  cosinus  directeurs  vérifient 
identiquement  les  relations  telles  que  les  suivantes 

dk  =  B(rdu-hrtdi>) —  C(q  du-hqidv),        ..., 

qui  caractérisent  une  direction  invariable  dans  V x  espace.  La  pro- 
position que  nous  avions  en  vue  est  donc  établie  et  la  ligne  des 
centres  est  une  droite. 

820.  Prenons  cette  droite  pour  axe  des  X.  Rien  ne  sera  plus 
aisé  que  de  déterminer  la  coordonnée  X.  On  a,  en  effet, 

-r-  =Acoôo>,         -t— =  Bsmo), 

du  '         dv  ' 

et,  de  ce*  deux  formules,  on  déduit  sans  difficulté 

/a    v  v        *COSu>  I        r        , 

La  sphère  contenant  la  ligne  de  courbure  aurait  évidemment 
pour  équation 

(33)  (X—  \})t^Y*+Z*^xl  +  zl=~£-> 

où  U  désigne  maintenant  une  fonction  inconnue  de  u  ;  et  il  est  clair 
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que  X — U  est  la  projection  sur  l'axe  des  X  du  rayon  de  la, sphère 
qui  aboutit  au  point  considéré  de  la  surface.  Mais  cette  projection 
peut  être  calculée  à  l'aide  des  formules  (3i)  et  elle  est  égale  à 

—  (Aa?o-4-Cx0) 

—  i  [z1  t    y**'  A       jcotc*       V(i+  v»)        y/ 

Od  a  donc 
ce  qui  donne 

Connaissant  X  —  U,  nous  pourrons  déduire  de  la  fbrm.ule  (33) 
la  valeur  de  Y'-hZ' 

^  z*  *       A* 

Si  nous  posons  enfin 

(35)  Y  =  Xcos<|/,        Z^XsiiHjs 
l'identité 

(36)  ds*  =  dX*>+  rfX*  -h  X*  <ty«, 

où  ds1,  X,  X  sont  entièrement  connus,  permettra  de  déterminer  <b 
par  une  simple  quadrature. 
Appliquons  cette  méthode  au  cas  spécial  où  l'on  .suppose 

^  =  0. 
Alors  on  doit  avoir 


(37) 

h  = 

=  *, 

(38) 

V*  = 

:i*+aj|+ 

%k, 

(39) 

âiù 

:  —  4  sine*. 

De  cette 

dernière 

équation 

on  déduit 

Ç  diù 
J  sina> 

— /** 

+ A"). 
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ou,  en  donnant  à  f(v)  une  forme  spéciale, 

/—. =  —  I  zdu  —  I  zt  dv. 
sinu>  J  J 

Au  lieu  d'appliquer  les  formules  précédentes,  cherchons  directe- 
ment z{  el  to..  De  l'équation  précédente  on  déduit 

dit) 
(3q  Ois)  ,      -r— =  —  ZiSincu. 

Pour  déterminer  s,,  remarquons  que  Ton  a 

-r-r  =  —  s  sinw-hz*  si  fia)  cosu>, 
au1 

-T-T- =  —  «,  sin a) -h^î  sin (d  coso), 

ce  qui  donne,  en  substituant  dans  l'équation  (i) 

(4o)  roso>=       ~~~tl 

11  ne  reste  plus  qu'à  porter  cette  valeur  de  o>  dans  l'équation  (3g) 
pour  obtenir  la  condition 

(40  *ïf  =  (*î  +  0*  -+-"«C*ï  -t  0  ■+-  »*» 

qui  définira  z\ .  La  fonction  a>  se  trouve  ainsi  directement  déter- 
minée en  fonction  de  u  et  de  c  On  aura  ici 

A  /a/*  =  z'  —  z*  cosco, 
(42)  |  B  v/^  =  — ^-T"  = -î^i  sinco, 

G  */%h  =  ^  sinca, 


(43)  Xt==Y*H-Z*==i--^  =  î^sin«w,        X  =  ^JL**  «in». 

Un  calcul  facile  donnera 

(44)  ^=-mr' 


H-  z 


d'où  il  suit  que  ty  sera  une  fonotion  de  t\.  En  d'autres  termes,  les 
lignes  de  courbure  de  paramètre  v  seront  planes  ;  et  leurs  plans 
passeront  par  la  droite,  lieu  des  centres  des  sphères  qui  conlien- 
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nentles  lignes  de  première  courbure.  C'est  un  résultat  qu'il  était 
aisé  de  prévoir,  l'hypothèse 

^  =  0  OU  Zo=*0, 

que  nous  avoua  faite,  exprimant  que  les  sphères  contenant  les 
lignes  de  première  courbure  coupent  h  surface  à  angle  droit. 
Comme  «'les  ont  déjà  leurs  centres  eh  ligiie  droite,  on  devait 
trouver  une  variété  des  surfaces  de  Joachimsthal  [n01  92  à  94,  I, 
p.  1 12  et  suivantes]. 

8SM,  Le  cas  que  nous  venons  d'étudier  est  le  seul  dans  lequel 
une  surfaeë  à  courbure  constante  puisse  avoir  ses  lignes  de  cour- 
bure planes. 

En  effet,  pour  que  les  lignes  de  courbure,  de  paramètre  t\  d'une 
surface  quelconque,  soient  planes,  il  faut  et  il  suffît  [n°509,  H, 
p.  394]  que  leur  plan  osculatéur  coupe  la  surface  sous  un  angle 
constant.  Or,  lorsque  la  surface  est  rapportée  à  ses  lignes  de  cour- 
bure, la  tangente  de  cet  angle  est  —  -  (n°  507).  Il  faut  donc  que 
Ton  ait,  en  général, 


(45)  £  =?(">- 

Ici  cette  équation  devient 


—  =/(o)sin*>. 


Aux  notations  près,  elle  est  identique  à  l'équation  (39  bis)  qui 
entraîne  comme  conséquence  l'équation  (3g).  En  déterminant  les 
fonctions  d'une  seule  variable  z  et  z«,  on  retrouve  les  hypothèses 
et  les  valeurs  que  nous  venons  d'étudier.  Ainsi, 

Quand  une  surface  à  courbure  constante  admet  une  famille 
de  lignes  de  courbure  planes,  les  plans  de  ces  lignes  de  cour- 
bure passent  par  une  droite  et,  par  conséquent,  les  autres 
lignes  de  courbure  sont  sur  des  sphères  qui  ont  leurs  centres 
sur  cette  droite. 

Pour  ce  qui  concerne  le  cas  général,  l'introduction  des  fonc- 
tions 8  à  une  et  à  deux  variables,  nous  renverrons  le  lecteur  à 
l'élégant  Mémoire  de  M.  Dobriner. 
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822.  Pour  obtenir  de  nouvelles  surfaces  à  courbure  constante, 
il  suffira  d'appliquer  à  celles  que  nous  venons  de  déterminer  les 
méthodes. de  transformation  de  M.  Lie  et  de  M.  Bîanchi.  Nous 
allons  donner  rapidement  quelques  indications  sur  la  suite  des 
calculs  qu'il  y  aura  à  exécuter  pour  obtenir  lès  surfaces  en  nombre 
illimité  que  l'on  peut  ainsi  faire  dériver  d'une  surface  donnée. 

Reprenons  le  système  fondamental 

•? — h  «r- =      sinGcosco, 

■r — H-  -j—  =  —  sin<D  cos8t 
àv        du  * 

d'où  l'on  déduit  toute  la  théorie*. 

Considérons-y  d'abord  o>  comme  donnée  et  cherchons  à  en  dé- 
duire la  valeur  la  plus  générale  de  6.  Si  l'on  en  connaît  une  solu- 
tion particulière  6,  la  solution  la  plus  générale,  que  nous  dési- 
gnerons par  (H,  sera  définie  par  la  formule  très  simple 

(47)  *^  cot  (6-^®)  =£*-«, 

où  l'on  a  posé}  en  modifiant  légèrement  les  notations  du  n°805, 

du  =  cosS  cosw  du  -+-  sinô  sinco  dv, 


(48)  . 
er*  <f p  =  cos  a)  sin  8  du  —  sin  c*>  cos  6  dp. 

Ces  quadratures,  effectuées  avec  la  plus  grande  généralité  pos- 
sible, introduiront  évidemment  une  constante  arbitraire  en  facteur 

fi'— è 
dans  l'expression  de  cot  - 

Supposons  maintenant  que,  considérant  0  comme  donnée  dans 
le  système  (46),  on  veuille  avoir  l'expression  la  plus  générale 
de  la  fonction  w  qui  satisfait  à  ces  deux  équations.  Si  nous  dési- 
gnons encore  par  o>  une  solution  particulière  et  par  o/  la  solution 
générale,  nous  aurons,  de  même  que  précédemment, 

(49)  cot  — - —  =  y««, 

Y  étant  la  fonction  introduite  an  n°  805  et  définie  par  la  quadrature. 

(50)  e%dy=  —  cosÔ  sinto  <ia  4- sinô  CQêtodk. 
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La  méthode  de  M.  Bianchi  consiste,  nous  l'avons  vu,  dans 
l'exécution  alternative  de  ces  deux  opérations.  Remarquons  que 
les  calculs  relatifs  à  la  seconde  se  déduisent  de  ceux  qui  se  rap- 
portent à  la  première,  si  Ton  échange  co,  0,  a,  (3,  y  respective- 
ment en  0,  ci>  -f-  «>  —  a?  Y»  P>  comme  on  s'en  assure  aisément.  • 

Supposons  que,  partant  d'un  système  de  solutions  (o>,  0)  du 
système  (46),  on  ait  calculé  les  fonctions  a,  p,  y.  Appliquons  la 
formule  (47)  pour  avoir  une  solution  plus  générale  et  remplaçons 
6  par  V.  Nous  aurons  de  nouvelles  valeurs  a',  fi',  y  de  a,  fi,  y-  Les» 
valeurs  ot',  (3'  se  calculent  algébriquement  par  les  formules 

Mais,  pour  obtenir  la  nouvelle  valeur  y  de  y»  il  faudra  effectuer 
une  nouvelle  quadrature. 

Si,  de  même,  on  remplace  co  par  la  valeur  1/  fournie  par  l'é- 
quation (49)1  on  aura  de  nouvelles  valeurs  a%  fi*,  y  de  a,  fi,  y. 
Des  formules  analogues  aux  précédentes  donneront 


Mais,  pour  obtenir  la  nouvelle  valeur  (i*  de  |3,  il  restera  ici  en- 
core à  effectuer  une  nouvelle  quadrature. 

833.  En  appliquant  successivement  les  deux  opérations  que 
nous  venons  de  définir,  on  déduira,  on  le  voit,  de  tout  système  de 
solutions  des  équations  (46)  un  nombre  illimité  de  systèmes  nou- 
veaux contenant  autant  de  constantes  qu'on  le  voudra;  et  la 
détermination  de  chaque  système  nouveau  exigera  seulement 
une  nouvelle  quadrature. 

Mais  ces  quadratures  portent  sur  des  expressions  de  plus  en 
plus  compliquées  contenant  les  constantes  arbitraires  mêlées  aux 
variables  aussi  bien  dans  les  dénominateurs  que  dans  les  numéra- 
teurs. Il  semblait  donc  que  l'application  de  la  méthode  étaîtpresque 
impossibleet  devait  être  promptement  arrêtée  dans  le  cas  général. 
Il  y  a  donc' quelque  intérêt  à  signaler  le  résultat  suivant  : 

//  suffira  d'effectuer  au  début,  en  dehors  de  a,  £,  y,  un  cer- 
tain nombre  de  quadratures  (inférieur  d'une  unité  au  nombre 
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des  solutions  nouvelles  que  l'on  veut  obtenir)  portant  sur  des 
fonctions  parfaitement  déterminées  de  u  et  dev\et  ces  qua- 
dratures une  fois  effectuées,  V application  de  la  méthode  n'exi- 
gera que  les  calculs  algébriques  les  plus  élémentaires. 

Voici  d'abord  quelles  sont  les  quadratures  à  effectuer;  elles 
sont  définies  par  les  formules 

dbx  =  nb9  dt  —  (£*-*-  «*«)  «fy 

db%  =  dbo-h  ibiât  —  nbod**—  er**bl  d$t 


(53) 


(54) 


dbn  —  dbn-i->rl bnr-\  dt  —  ^2 bn-i  d% 

—  (M*-i-+-6i &«-»-+-.-  •-»-  bn-tb0)e-**dp 
+  (*i*«-«-+-  bt 6«^»  +  . .  .-+-  bn-ib^d^. 

c0  =  T 
dcx  =  2c0  d{  pr  -  •)  -  (Y*-*  «-**)  <*?> 
rfcj  =  dc^-h  icx  d(fa  —  «)•+-  *Co  d*  —  e**c}  cfy, 

• • » 

dcH=  dca-t-h  ac«-|tf(Py  —  s)  -h  ac,-,  <&t 

-h(ciCvl-S-f-JCtCJ^j-+-:  .  .-H  C*-*C,)<*p, 

où  Ton  a  posé,  pour  abréger, 

(55)  dt  =  p  dfy  -4-  sin 8  sinco  <fa  -h  costo  cos6  dv. 

Il  résulte  des  équations  (46)  que  de  est  une  différentielle  exacte. 

Nous  supposerons  que  toutes'  ces  quadratures  soient  calculées 
de  la  manière  la  plus  générale,  c'est-à-dire  qu'on  ait  ajouté  une 
constante  arbitraire  après  chaque  intégration. 

Ces  définitions  une  fois  admises,  supposons  qu'on  substitue 
partout  à  8  la  valeur  0'  définie  par  la  formule  (47)*  Les  nouvelles 
valeurs  b\j  c\  des  fonctions  &,*,  Ci  seront  déterminées  par  les  for- 
mules (5i)  et  les  relations  très  simples  de  récurrence  qui  suivent 

(56)  .»'.—-** 

i 

(  b'n=cm-i-P(c,^tb'l  +  c-êli't  +  >..+  c9blm-l) 


et 

(5?) 
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c'n  =  6«-m-+-  p'(c«-i  6! -h  c^,  6,-+-. . .-+- t?i&„). 


Lorsque,  au  contraire,  on  substituera  le  système  (w%  8)  au  sys- 
tème (u>,  8),  les  formules  que  Ton  aura  à  employer  pour  calculer  les 
nouvelles  valeurs  de  6/,  a  seront  pareilles  aux  précédentes  et  s'en 
déduiront  par  la  substitution  des  quantités  — a,  y,  (3,  c„  6,-  à 
a,  p,  y,  bi>  Ci  respectivement.  On  aura,  par  exemple, 


(58) 

K  =*=  Cn+i  -+-  Y*(  **-i  cl  •+■  *V-l  c*  ■+■  •  « 

.-+-^w0c«). 

(59) 

c;  =  6rt_!  —  y  (*>*-*  c\  ■+-  **-i  ci  -*-.  ■ 

.  .-h60c*4_,). 

Cela  résulte  de  la  remarque  faite  plus  haut  :  le  système  fonda- 
mental ne  change  pas  quand  on  change  u>  en  8,  8  en  w  -h  tc;  mais 
alors  il  faut  changer  le  signe  de  a,  échanger  j3  et  y,  bi  et  c,*,  e  et 

824.  On  peut  établir  tous  ces  résultais  d'une  manière  relative- 
ment simple  en  opérant  comme  il  suit. 

Remarquons  d'abord  que  toutes  les  relations  par  lesquelles  on 
détermine  lés  fonctions  b0j  bi}  bif  ...  peuvent  être  comprises 
dans  une  formule  unique  à  l'aide  de  l'artifice  suivant. 

t  désignant  une  variable  auxiliaire,  considérons  la  fonction  ? 
de  tj  de  u  et  de  v  qui  serait  définie  par  le  développement  suivant 

(60)  <p(*,  a,  y)  =  £0+ M  +  M* -+-... H- M*-»-.... 

Multiplions  maintenant  les  équations  (53)  qui  servent  de  défi- 
nition à  6|,  62i  •  •  •>  bnf  respectivement  par  t,  *2,  . ..,  en}  et  ajou- 
tons-les. En  désignant  par  <f  cp  la  différentielle  de  cp  où  l  serait  traitée 
comme  une  constante,  on  effectuera,  aisément  la  sommation  de 
tous  les  termes  semblables,  ce  qui  conduira  à  l'équation 

dv  —  d$  =  t*  do  ■+•  a<p  t  de,  —  29  t*  d% 

—  (P»-h  «*«)*  <*y  —  f**-** ?*  d$  •+■  **  (^=-^),rfY» 

que  Ton  peut  ordonner  comme  il  suit 

(61)  (1— **)<*?  =  <*?  —  te**di+%t(dt-pd*(—  td*)o  +  t(d*{—ter**d$)o*. 

D.  -  III.  3o 
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Cette  unique  équation  tient  lieu  de  toutes  celles  qui  sont  com- 
prises dans  le  Tableau  (53)  :  il  suffira  donc  de  démontrer  qu'il 
en  existe  une  solution  ©,  développable  suivant  les  puissances 
entières  et  positives  de  t,  pour  établir  ?n  une  fois  que  tous  les- 
seconds  membres  des  formules  (53)  sont  bien  des  différentielles 
exactes.  , 

Or,  si  dans  l'équation  précédente  on  remplace  rfy  par  sa  valeur 

-~-  du  -+-  — T-  dv. 
Ou  àv 

et  si  Ton  égale  à  zéro  les  coefficients  de  du,  dv  dans  les 
deux  membres,  on  a  deux  équations  de  Riccati  auxquelles  on 
pourra  appliquer  les  méthodes  données  au  n°  48  et  l'on  reconnaîtra 
que,  pour  elles,  les  conditions  d'intégrabilité  sont  vérifiées.  A  la 
vérité,  les  calculs  par  lesquels  on  établit  ce  résultat  sont  assez 
compliqués;  on  pourrait  les  présenter  sous  une  forme  élégante. 
Mais  le  fait  essentiel  que  nous  avons  en  vue  sera  établi  plus  loin 
(n*  829)  par  une  simple  transformation  de  l'équation  (6i). 

Si  Ton  considérait  de  même  la  fonction  ty  définie  par  le  dévelop- 
pement 

(6-2)  ty(t,  Ut  i>)  =  C0-+-C|*-t-  Cf/*H-!... 

on  verrait  qu'elle  doit  satisfaire  à  l'équation 

(63)  (i—**)cty  =  rfY  —  te-**d$-h*t($d*(  —  di  +  tdï)t{  +  t(d$— te^d^* 

toute  semblable  à  celle  qui  détermine  <p.  Nous  allons  montrer  tout 
d'abord  que  les  équations  en  cp  et  ty  se  ramènent  l'une  à  l'autre. 
Si  cm  les  ajoute,  en  effet,  après  avoir  multiplié  la  première  par  ip 
et  la  seconde  par  cp,  on  trouve 

(i  —  ^*)  d(yty)  =  (rfy  —  te~*<*  d$)  <?(i  -t-  t  <&)+(<$  —  /«**  df)  <j/(i  -h  f  <#), 

équation  qui  est  identiquement  vérifiée  quand  on  fait 

1  -H  1 9^  =  o. 

On  passe  donc  de  l'une  à  l'autre  des  deux  équations  par  la  sub- 
stitution 

(64)  *  =  ~~^        °U        ?=-*ïV 
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Mais,  pour  bien  comprendre  la  nature  de  cette  relation,  il  faut 
remarquer  que  Féquation  en  cp  a  deux  espèces  bien  distinctes  de 
solutions.  Les  unes  sont  développables  suivant  les  puissances,  posi- 
tives de  t  et  leur  développement 

o  =  b0  -+-  bx  t  -+-  bt  t*  -+- . . . 

donnera,  avec  les  constantes  arbitraires  que  comportent  les  quadra- 
tures, les  fonctions  que  nous  avons  désignées  par  b0y  6(,  62,  .... 
Les  autres  ont  un  développement 

©=—ÎH-AtH-Aj^-h..., 

qui  commence  au  terme  en  -,  et  ce  sont  celles-là  seulement  qu'il 

faudra  porter  dans  la  formule  de  substitution  (64)  pour  obtenir  la 
solution  <]/ 

ty  =  y  -4-  Ci  t  -4-  .  .  . , 

développable  suivant  les  puissances  de  t. 

825.  Une  fois  établie  l'existence  des  fonctions  6/  et  c/,  voyons 
comment  se  transforment  ces  fonctions  lorsqu'on  applique  la 
méthode  de  transformation  de  M.  Bianchi.  La  première  transfor- 
mation est  définie  par  la  formule 

Af  A  ' 

cot =  Be-«. 

a  r 

Elle  substitue  0'  à  0  ;  les  nouvelles  valeurs  a',  jî',  •/,  t' de  a,  fï,  y,  e 
sont  définies  par  les  équations  suivantes 

(«5)      e^^-,         r-p^H.         «•—• .        T*-"*.. 

Si  l'on  désigne  par  cp'  la  nouvelle  valeur  de  cp,  on  peut  donc, 
grâce  aux  formules  précédentes,  écrire  l'équation  en  <p'  qui  rem- 
place l'équation  en  cp  (6i).  Un  calcul,  que  nous  omettons,  montre 
que  l'on  passe  de  l'une  de  ces  équations  à  l'autre  par  la  substi- 
tution 

(66)  ©'—  6'=©'-+-  „--? =  -ZlL. 


à 


:v« 

relation*  sui^a 

-tjit 

■    —    ZMà  +  JTmi    XllL 

«^  :«mnie5    64  ,,  on  obtiendra  te 


«•«une  ^  dor  "^  T  "*  '  ™  ^  q,,'eI,eS  ^"^ 
comme  -  -t  .•  '       •    **  =   *  '  '  ae  inactions  développiMes, 

^*  point  inw  101,  r-- mm.     -   •  ,      , . 

*'  l'on  end?  dM1<  •      V™1"-   »■      *  =»»»  les  deaommatears  (l 

puissance,  d  -  '**  °"a  ""^'^  **  coefficients  des  mêmes 
données  piJ  w  j;1'1™  **  ,nniii~  **fc-«ee(56MÎ7) 
leurs  L    r  a  "U  P*2**^*»*-  «  calculer  Jes  nouvelles  n- 

roules    6-   y^    1  P^uî  encore  employer  les  for- 

pement  des  «1°  8>Ser  ,e*  Jt'a'-m-at.<TO*  et  effectuer  le  dévelop- 

r  «n»  »:er»f  a.*,«  Je*  expions  d*TT 
"  resumam  tout  ce  ei..  nrv.    "  r^1™5  w  •*  «*• 
'■  pr«posn,oD  ^&Z  .  MnS  P0""0"5  d°"C  én°nCCr 

Toutes  les  h  »  ;.<./•  .  .. 
générale  dc'ï  ■'      '*•"■'"---'<"  "»».-  i»rr  /a  solution  la  plus 

application  Zl  aZ^.T':  **  *■-*"*"*«»  (6')  ««(«>> 
drature.  -  -  -  -  .j  a.^ >  r  riqucs  sans  aucune  qua- 

^'^^^-—f-tonsàel,  solution 
to  =  •.         •   =  o. 
''«  v»'««»«  <  fG,.  On  a  ici 


1  -  «.       d'i  =  „.       ^  = 


r  =  o.      d%  =  rfP. 


?      y  se  présentent  sous  la  forme  suivante 


"-<■>*-     ",(*-„,,, 
"-"W- -.'*(*-,*,>. 
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d'où  l'on  déduira  sans  peine  leurs  intégrales,  qui  seront 

(68)  o  =  5(/)e     *-'*,        ty  =  9t(t)e       >-'\ 

a-  et  a,  désignant  deux,  fonctions  quelconques,  développables  sui- 
vant les  puissances  positives  de  t,  dont  les  coefficients  donneront 
les  constantes  qui  doivent  figurer  dans  b'n  et  dans  c„. 
La  première  solution  dérivée  est  fournie  par  les  formules 

ù 

-Ô  =  hu        cot-  =  hte-uy 
a 

où  A(  désigne  une  constante.  Elle  correspond  à  la  pseudosphère. 
On  voit  ainsi  que  toutes  les  surfaces  dérivées  de  la  pseudosphère 
suivant  la  méthode  de  M.  Bianchi  s'obtiendront  sans  aucune  in- 
tégration. 

827.  Les  équations  de  Riccati  à  deux  variables  indépendantes 
en  cp  et  en  ^  dont  l'intégration  ramène  à  des  calculs  algébriques 
l'application  de  la  méthode  de  M.  Bianchi  contiennent  un  para- 
mètre auxiliaire  t.  Nous  avons  vu  qu'elles  se  réduisent  Tune  à 
l'autre  par  l'emploi  de  la  formule  de  substitution 

/o^  =  —  I. 

Nous  allons  maintenant  montrer  qu'on  peut  les  rattacher  l'une 
et  l'autre  à  un  système  analogue  contenant  un  paramètre  arbi- 
traire et  déjà  rencontré  dans  cette  théorie  au  n°  808. 

Écrit  avec  les  variables  a  et  fi  qui,  au  n°  808,  désignaient  les 
paramètres  des  lignes  asymptotiques,  ce  système  prenait  la  forme 

_ — | —  a  sin(0  —  <o), 

dz       0% 

où  Ton  avait 

(70)  ab  =  i,         *=---,  P=~ 

Écrit  avec  les  variables  u  et  r,  il  deviendra  donc  le  suivant 

dO        âd}        a  -+-  h    .    .  b  —  a    . 

- — h  —  = sinO  coscu  H sinw  cos8, 

OU  OV  X  2 

(71)  '   (M        d<*       „  —  b.t  a-+b   . 
àv       ou           i  à 
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identique,  aux  notations  près,  à  celui  que  nous  avons  rencontré 
dans  l'étude  de  la  transformation  de  M.  Backlund  (p.  434)  et  il 
ne  pourra  avoir  lieu  (n°  808)  qu'entre  deux  solutions  de  l'équa- 
tion 

•77 — r    =  SII1U)  COSU). 

Ou1         dv* 

Cela  posé,  supposons  que  l'on  connaisse  une  fonction  w  solu- 
tion de  cette  équation  aux  dérivées  partielles,  c'est-à-dire  que 
l'on  connaisse  l'élément  linéaire  d'une  surface  (S)  à  courbure 
constante  rapportée  à  ses  lignes  de  courbure.  Nous  allons  montrer 
que  l'intégration  complète  du  système  (71),  c'est-à-dire  la  déter- 
mination de  la  fonction  la  plus  générale  0  qui  y  satisfait  pour 
chaque  système  de  valeurs  de  a  et  de  £>,  entraîne  la  détermination 
saris  quadrature  des  neuf  cosinus  qui  fixent  la  position  du 
trièdre  (T),  non  seulement  pour  la  surface  (S),  mais  pour  toutes 
celles  qui  s'en  déduisent  par  l'application  combinée  de  la  transfor- 
mation de  M.  Lie  (n°  774)  et  de  celle  de  M.  Bianchi,  ou  si  l'on 
veut  encore  par  l'unique  application  de  la  méthode  de  transfor- 
mation de  M.  Backlund  (n°  809). 

Considérons  d'abord  la  surface  (S);  la  détermination  des  neuf 
cosinus  dont  dépend  la  position  du  trièdre  (T)  relatif  à  cette  sur- 
face exige  l'intégration  du  système  (7)  [p.  ^78]  qu'on  obtient 
immédiatement  en  faisant  dans  le  système  (71) 

a  —  i%         h  =  —  1, 

et  que  Ton  saura  par  suite  intégrer,  d'après  l'hypothèse.  La  déter- 
mination de  la  surface  (S)  exigera  donc  seulement  trois  quadra- 
tures. D'autre  part,  la  détermination  de  la  surface  (Si),  qui  dérive 
de  (S)  par  la  première  application  de  la  méthode  de  Bianchi,  exige 
l'intégration  du  môme  système  (71)  avec  les  valeurs  égales  à  l'unité 
de  a  et  de  h.  Le  système  étant  supposé  intégrable  pour  toutes  les 
valeurs.de  a  et  de  6,  on  saura  donc  déterminer  (Si). 

Comme,  d'ailleurs,  il  est  évident,  d'après  les  développements 
du  n°  808,  que  le  système  (71)  conserve  sa  forme,  mais  avec 
d'autres  valeurs  des  constantes  <t  et  b,  quand  on  applique  la 
transformation  de  M.  Lie,  il  est  clair  que  la  proposition  s'étend  à 
tontes  les  surfaces  qui  dérivent  de  (S)  soit  parla  transformation 
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de  M.  Lie  soit  par  une  première  application  de  la  méthode  de 
M.  Bianchi  ou  de  celle  de  M.  Backlund. 

828.  Mais  on  peut  la  compléter  encore  en  montrant  que  l'on 
pourra,  sans  aucune  quadrature,  poursuivre  l'application  de  la 
méthode  de  M.  Bianchi,  non  seulement  à  la  surface  (S«),  mais  à 
toutes  celles  qui  en  dérivent  par  la  transformation  de  M.  Lie. 
Cette  nouvelle  proposition  se  traduit  analytiquement  par  le 
théorème  suivant  : 

Soient  0  et  co  deux  solutions  connue? 'du  système  (71).  Con- 
sidérons les  deux  systèmes  suivants 


(7*) 


dfo\       ètù        a\  -+-  b%   .   A  b\  —  cl\   .  A 

3 h  -r-  =  —  smO,  coso>  h — - *8ino>cos0i, 

du        ov  2  a 

db\       âiù        ai — b\   .   A  a\+b\   .  a 

-3 — h  —  =  — ^sinôicosu) — — =  smcocosOi, 

09        au  2  a 

d6        dcoi         (i\-i-bi-  .   A  b\  — a*    .  A 

du        av  2  2 


(73) 

où  l'on  a  toujours 


àb       <fo>i         d\ — b\   .   A  at-+-bt   .  A 

x-  -+-  -r—  =   -* -  sut  6  coscoi 2 -sina)|  cos8, 

àv       au  2  2 


*i*i  =  i.» 


ef  oà  8|  e*  o)|  50/if  ifet/j?  inconnues  à  déterminer.  On  passera 
du  premier  au  second  par  la  substitution 

ut*  —  co  0« —  8       ai  —  a 

tan  g  — î tang  — •=  — = » 

0      2  B      2  ai -*-a 

cte  £orto  que,  si  l'on  sait  intégrer  le  premier,  on  saura  aussi 
intégrer  le  second. 

Le  lecteur  vérifiera  ce  résultat.  Nous  nous  contenterons  de  re- 
marquer que  le  théorème  n'est  même  pas  en  défaut  pour  les  va- 
leurs 

ai  =  d:a 

de  at.  Supposons,  par  exemple,  a,  =  a.  Alors  il  y  a  une  infinité 
de  solutions  du  système  (72),  qui  tendent  vers  8  quand  a,  tend 
vers  a.  Soit,  en  effet, 

Gi  =/K  <N  C,  a,), 


■%  n  •>- 
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la  solution  générale  du  système  (72)  où  C  désigne  la  constante 
arbitraire  choisie  de  telle  manière  que,  pour  a<z=a  et  C=o, 

on  ait 

0,  =  0. 

Alors  on  pourra  prendre  pour  C  une  fonction  de  ax 

C  =  K(a4  —  fl)  +  K,(a,-  a)* -h..., 

et,  si  on  lève  l'indétermination  dans  la  formule  , 

u)i  —  o)           a%  —  a 
(a  +  aOtang— j-  =  j— j, 

tang  -^— - 


on  aura 


<I>|  —  10  1 

a  tang — —    - 


\KdC  +  dï)0 

le  dénominateur  étant  calculé  pour  les  valeurs  o  et  a  de  C  et 
dea4. 

Une  méthode  analogue  s'appliquerait  à  ThypotHèse  aK  = — a. 

On  peut  donc  énoncer  le  théorème  d'Analyse  suivant  : 

Considérons  le  système  des  relations  (71)  qui  ne  peuvent 
subsister  qu'entre  deux  solutions  co  et  8  de  l'équation  aux 
dérivées  partielles  (1).  En  y  considérant  successivement  o>  et  h 
comme  inconnues  et  changeant,  si  l'on  veut,  chaque  fois  les 
valeurs  des  constantes  a  et  b,  on  peut  /aire  dériver  de  toute 
solution  a)  de  V équation  (1)  une  infinité  d'autres  solutions.  Si, 
quelles  que  soient  les  constantes  a  et  b,  la  première  application 
de  la  méthode  n'exige  aucune  quadrature,  il  en  sera  de  même 
de  toutes  les  applications  suivantes. 

Géométriquement,  nous  avons  l'énoncé  suivant  : 

Si  Von  sait  déterminer  par  de  simples  quadratures  unç  sur- 
face à  courbure  constante  (S)  ainsi  que  toutes  celles  qui  en 
dérivent  par  l'application  de  la  transformation  de  M.  Lie 
(n°774),  l'application  successive  des  méthodes  de  transforma- 
tion de  MM.  Bianchi,  Bàcklund  et  Lie  n'exigera  aucune  qua- 
drature nouvelle. 

Il  ne  sera  pas  inutile  d'ajouter  ici  la  remarque  suivante,  qui  in- 
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cliquera  comment  On  a  été  conduit  à  prévoir  la  proposition  que 
nous  venons  d'énoncer  et  de  démontrer. 

Le  système  (71),  identique  au  système  (69),  est  celui  que  nous 
avons  rencontré  au  n°  809  lorsque  nous  avons  défini  la  transfor- 
mation de  M.  Bâcklund.  Nous  avons  vu  que,  si  Ton  mène  par  chaque 
point  d'une  surface  à  courbure  constante  (S)  et  dans  le  plan  tan- 
gent à  cette  surface  une  .droite  (cl)  faisant  l'angle  0  avec  Taxe 
des  x  du  trièdre  (T)  attaché  à  (S)  et  si  l'on  veut  que  cette  droite 
engendre  une  congruence  pour  laquelle  le  segment  focal  soit  con- 
stant et  égal  à  m,  l'angle  des  plans  focaux  étant  aussi  constant  et 

admettant  pour  cotangente  —  >  il  sera  nécessaire  et  suffisant  que  H 

satisfasse  au  système  (71),  où  a  et  b  recevront  les  valeurs  suivantes 

(74)  <*  = y  b  — , 

m  m 

la  relation 

(75)  ab  =~-  1 
entraînant  la  suivante 

(76)  i  =  X*-ww*, 

entre  X  et  m.  Mais  il  importe  de  remarquer  qu'il  existe  deux 

systèmes  de  valeurs  de  a  et  de  b  satisfaisant  à  la  relation  (76)  et 

auxquels  ne  correspond  aucune  valeur  finie  de  X  et  de  m.  On  a, 

en  effet, 

.        a  —  b  X         a  —  b 

À  —   y  »  —    —  * 

Si  donc  on  prend 

a  =  i  y        b  =  —  i , 

les  valeurs  de  X  et  de  m  sont  infinies.  Le  segment  focal  devient 
infini  ainsi  que  l'angle  des  plans  focaux  dont  la  tangente  devient 
égale  à  —  1.  C'est  un  cas  limite  de  la  transformation  de  M.  Bâcklund 
dans  lequel  l'une  des  surfaces  focales  de  la  congruence  engendrée 
par  la  droite  (d)  est  rejetée  à  l'infini.  Cette  surface  focale  se  réduit 
donc  à  une  ligne  située  dans  le  plan  de  l'infini  et  cette  ligne  est 
nécessairement  une  droite  tangente  au  cercle  de  l'infini  puisque, 
les  deux  plans  focaux  faisant  un  angle  infini,  l'un  d'eux  est  néces- 
sairement un  plan  isotrope.  Ainsi  la  droite  (d)  est  alors  la  section 
du  plan  tangent  de  (S)  par  un  plan  isotrope  parallèle  à  un 
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plan  fixe.  D'ailleurs  le  système  qui  détermine  0  devient  identique, 
comme  nous  l'avons  déjà  remarqué,  à  celui  dont  dépend  la  déter- 
mination du  trièdre  (T)  attaché  à  la  surface  (S).  Ainsi  ce  système 
particulier  (7),  donné  à  la  page  378,  correspond  à  ce  que  nous 
appellerons  un  cas  limite  de  la  transformation  de  M.  Bâcklund. 
Ce  point  étant  admis,  supposons  qu'on  fasse  dériver  de  (S)  une 
surface  (S«)  par  la  méthode  de  M.  Bianchi,  ce  qui  exige  l'intégra- 
tion du  système  (71),  où  a  et  b  seraient  remplacés  par  l'unité.  Si 
l'on  sait  déterminer  le  trièdre  (T)  attaché  à  (S),  on  saura  aussi 
déterminer  le  trièdre  (T)  attaché  à  (S,);  cela  résulte  de  la  dé- 
finition même  de  la  transformation.  En  d'autres  termes,  si 
l'on  sait  appliquer  à  (S)  le  cas  limite  de  la  transformation  de 
M.  Bâcklund,  on  saura  l'appliquer  aussi  à  (S4).  Pour  vérifier  par 
l'analyse  celte  proposition,  il  était  naturel  de  substituer  à  la  trans- 
formation limite  une  transformation  quelconque,  ce  qui  devait 
nous  conduire  au  théorème  général  qui  fait  l'objet  de  ce  numéro. 

829.  Nous  n'avons  plus  qu'un  mot  à  ajouter  pour  rattacher  ces 
résultats  à  ceux  qui  concernent  les  fonctions  <p  et  <|*.  Si  l'on 
effectue  dans  l'équation  en  <p  la  substitution 

6  —  8 

o  =  e*cot  — , 

où  9  est  la  fonction  satisfaisant  aux  équations  (46)  et,  si  l'on  pose 

1—  t  ,       1-+-* 

elle  prendra  la  forme  suivante 

'ftt  H-  j-  dv  -4-  -r-du  =  -  sin(6t  —  <û)(du  -+-  dv)  -+-  -  sin(0|  -+-  v>)(du  —  ''.  ). 

En  l' galant  les  coefficients  de  du  et  de  dv  dans  les  deux 
membres,  on  retrouve  les  équations 

diï\       dtii       a  .    ,A  v       b  .    ,A 

-t — h  -v-  =  -sin(0t  —  u>)h — sin(8i-t-u>h 

du       du        2       v  •  ti       x  ' 

<fàt       àm       a   .    /A  x       b   .    /A  . 

-r — hr  =  -sin(0j  — u>) sin(0i-+-w), 

dv       du x  1       N 

c'est-à-dire  le  système  (71)  où  0  serait  remplacé  par  Oj. 
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CHAPITRE   XIV. 

RAPPROCHEMENTS     ET     ANALOGIES    ENTRE    LES     SURFACES    A    COURBURE 
CONSTANTE    ET    LES    SURFACES    MINIMA. 

Recherche  des  surfaces  (M)  telles  que  deux  familles  de  lignes  conjuguées  aient 
pour  tangentes  des  droites  qui  soient,  en  même  temps,  tangentes  à  une  même 
surface  du  second  degré.  —  Quand  cette  quadrique  se  réduit  au  cercle  de  Tin- 
fini,  on  doit  retrouver  les  surfaces  minima;  mais,  quand  eJle  est  de  la  classe 
la  plus  générale,  la  détermination  des  surfaces  cherchées  se  ramène  à  la  même 
équation  aux  dérivées  partielles  que  celle  dés  surfaces  à  courbure  constante. 
—  Signification  géométrique  des  résultats  précédents;  généralisation  des  no- 
tions de  distance  et  d'angle  due  à  M.  Cayley.  —  Relation  avec  les  définitions 
données  au  Livre  V,  Chapitre  VIII.  —  Les  lignes  géodésiques  dans  la  Géométrie 
de  M.  Cayley.  —  Leur  plan  osculateur  est  toujours  normal  à  \z  surface  sur 
laquelle  elles  sont  tracées.  —  Les  lignes  les  plus  courtes  dans  l'espace  sont 
encore  des  lignes  droites.  —  Généralisation  des  principales  propriétés  des  lignes 
de  courbure.  —  Formules  analogues  à  celles  d'Olinde  Rodrigucs  et  relatives 
aux  lignes  de  courbure  généralisées.  —  Les  surfaces  (M)  étudiées  au  début 
de  ce  Chapitre  ont,  dans  la  Géométrie  Cayleyenne,  leurs  rayons  de  courbure 
égaux  et  de  signes  contraires;  elles  sont  les  seules  qui  jouissent  de  Cette  pro- 
priété. —  Elles  se  rapprochent  encore  des  surfaces  minima  par  la  propriété  «je 
rendre  minimum  la  portion  de  l'aire  cayleyenne  comprise  dans  utf  contour 
donné.  —  Étude  d'une  transformation  qui  permet  de  transporter  £  la  Géométrie 
euclidienne  toute  relation  entre  les  angles  dans  la  Géométrie  de  M.  Cayley.  — 
Cette  transformation  fait  correspondre  une  sphère  à  un  plan  et  un  cercle  à  une 
droite.  —  Généralisation  de  la  théorie  des  tangentes  conjuguées  de  Dupin.  — 
Propriétés  diverses  des  surfaces  (M')  qui  dérivent  des  surfaces  (M)  par  la 
transformation  précédente. 


830.  Dans  les  Chapitres  précédents  nous  avons  fait  connaître 
Jes  principaux  résultats  acquis  à  la  Science  en  ce  qui  concerne  les 
surfaces  à  courbure  constante.  Nous  aurons  encore  à  revenir  sur 
ce  sujet  dans  le  Livre  suivant;  nous  allons  terminer  celui-ci  et  la 
troisième  Partie  de  cet  Ouvrage  en  indiquant  quelques  proposi- 
tions qui  établissent  certaines  analogies,  certains  rapports  de  voi- 
sinage entre  les  surfaces  à  courbure  constante  et  les  surfaces  mi- 
nima. 
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Nous  avons  vu  (n°  186)  que  les  surfaces  minima  peuvent  êlre 
caractérisées  par  la  propriété  suivante  :  Les  deux  tangentes  de 
longueur  nulle  menées  par  chaque  point  de  la  surf  ace  doivent 
être  deux  tangentes  conjuguées.  Il  est  naturel  d'étendre  un  peu 
cette  définition  et  de  chercher  les  surfaces  telles  que,  si,  dans 
chacun  de  leurs  plans  tangents  et  par  le  point  de  contact  de  ce 
plan,  on  mène  les  deux  tangentes  à  une  surface  fixe  du  second 
degré,  ces  deux  tangentes  soient  conjuguées  relativement  à  la  sur- 
face cherchée.  Quand  la  surface  du  second  degré  ou  quadrique 
se  réduira  au  cercle  de  l'infini,  la  définition  précédente  coïncidera 
avec  celle  des  surfaces  minima.  Si  la  quadrique  se  réduit  à  une 
conique,  la  surface  cherchée  deviendra  la  transformée  bomogra- 
phique  d'une  surface  minima.  Si  la  quadrique  (Q)  se  réduit  à  un 
cône,  la  surface  sera  la  corrélative  d'une  surface  minima.  Le  seul 
cas  réellement  nouveau  à  envisager  est  donc  celui  où  la  quadrique 
appartient  à  la  classe  la  plus  générale  ;  nous  la  désignerons,  pour 
abréger,  par  la  lettre  (Q)  et  les  surfaces  cherchées  seront  appelées 
ici  les  surfaces  (M). 

831.  Soit  alors 

(l)  x*-*-7*-»-**-i-  *2=o 

l'équation  de  la  quadrique  (Q)  rapportée  à  un  tétraèdre  conjugué 
quelconque  et  considérons,  sur  la  surface  (M)  cherchée,  les  deux 
familles  de  lignes  conjuguées  dont  les  tangentes  sont  en  même 
temps  tangentes  à  la  quadrique.  Ces  deux  familles  sont  distinctes 
si  nous  écartons  le  cas  exceptionnel  où  la  surface  (M)*se  réduirait 
à  une  développable  circonscrite  à  la  quadrique  (Q)  ;  nous  pourrons 
donc  prendre  pour  variables  indépendantes  leurs  paramètres  ot£t  {i. 
Si  l'on  mène  par  un  point  (x,  y%  z,  t)  de  (M)  la  tangente  définie 
par  les  valeurs  dx}  dy,  dz,  dt  des  différentielles,  la  condition  pour 
que  cette  droite  soit  aussi  tangente  à  la  quadrique  s'exprime  par 
l'équation  suivante 

I  —  (xdx  +  jrdy  -h  zdz  -htdt)*=o. 

Supposons  qu'on  ail  multiplié  les  coordonnées  homogènes  de 
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chaque  point  par  une  fonction  telle  que  l'on  ait  constamment 

(3)  or«+/!+5!+/!=i, 

la  condition  précédente  se  simplifiera  et  deviendra 

(4 )  dx*  4-  dy*-h  dz*  -h  dt*  =  o. 

On  exprimer^  donc  que  les  tangentes  aux  lignes  de  paramètres  % 
et  p  sont  aussi  tangentes  à  la  quadrique  en  écrivant  les  deux  équa- 
tions 

I/dxy      /dy\*       /Û3\*       /dt\* 
/dx\*     /ov\*     /dz\*     /dey 

Pour  exprimer  de  plus  que  les  lignes  de  paramètres  %  et  (î  sont 
conjuguées,  il  faudra  écrire  que  x,y,  z,  t  sont  quatre  solutions  par- 
ticulières d'une  équation  linéaire  de  la  forme 

<•>■  B*-*S*»5*"- 

où  A,  B,  C  désignent  des  fonctions  inconnues  de  a  et  de  43.  Nous 
allons  montrer  en  premier  lieu  que  A  et  B  sont  nulles. 

Pour  cela,  multiplions  l'équation  précédente  par  y-  et  faisons  la 

somme  des  quatre  équations  que  Ton  obtient  en  y  remplaçant  8 
par  j:,jk>  s,  '  successivement.  Comme  on  a,  d'après  les  équations 

(5)  et  (3), 

'(SHÏMsHS)'- 

dx    d*x        dy    d*y        dz    d*z         dt     d*-t    _ 

ô%  d*d$  "*"  o*  5âT5?  "*"  5*  5a"5p  "*"  ô%  Ô%J$  "  °* 

dx  dy  dz         dt 

d%        *  d%  d%  d% 

il  viendra 

/dx  dx        dy  dy        ôt  dz        dt^  dt\  _ 
\di  5p  "*"  dx  dï^dïôï^dïdî)"0' 

c'est-à-dire,  puisque  le  coefficient  de  B  ne  peut  être  nul, 

B  =  o. 
On  aura  de  même 
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en  sorte  que  la  question  est  tout  entière  ramenée  à  la  suivante  : 
Trouver  une  équation  linéaire  à  invariants  égaux 

<»>  &-<* 

dont  quatre  solutions  particulières  satisfassent  à  la  relation 

(8)  **-f-J*-f-S*-r-/*r=I.  ' 

Sous  celte  forme  le  problème  est  susceptible  d'une  solution  élé- 
gante. 

832.  Comme  on  trouve,  en  dififérentiant  deux  fois  l'équation  (8),- 
d*x  d*y        _  d*z  d*t 

__      dx  dx       ùy  dy       dz  dz       àt  àt 

on  aura,  en  remplaçant  les  dérivées  secondes  par  leurs  valeurs 
déduites  de  l'équation  (7), 

<•>  c~S*fr  - 

le  signe  S  désignant  une  somme  étendue  aux  quatre  coordonnées. 
En  tenant  toujours  compte  de  ce  que  .r,  y,  z,  t  sont  solutions 
particulières  de  l'équation  (7),  on  déduit  de  là  sans  difficulté  les 
équations  suivantes  : 

i^îl  —  —  C^£—  <^C  _      n  à*x  dx 

d%  -*       Oàofl  d$'         d$  ~      Od?»   à*' 

\  da  d$  l3  da*  dp*  ' 

dont  nous  aurons  à  faire  usage  plus  loin.  Posons  maintenant 

"-SGS?)*-    «—S(S?)"- 

On  aura 

dK         nd*x    d*x  r\d*x  d  ,_    , 

et  de  même 

àKx 
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K  el  K|  dépendent  donc  respectivement  des  seules  variables  z  cl  [ï 
et  l'on  peut  écrire 

K  _/(*).        K,  =/,(?). 

Il  faut  écarter  l'hypothèse  où  Tune  de  cc,s  fonctions  serait  nulle, 
le  lecteur  s'en  assurera  aisément.  On  pourra  alors,  en  remplaçant 
les  variables  a  cl  (3  par  des  fondions  convenablement  choisies  de 
ces  variables,  réduire  K  et  k,  ù  l'unité.  Nous  supposerons  donc, 

dans  la  suite, 

I 

(r>  »  K  =  i,         Ki  —  i. 

Désignons  maintenant  par  //,  e,  <v,  p  les  coordonnées  tangen- 
lielles,  coordonnées  dont  les  rapports  mutuels  sont  déterminés 
par  les  trois  équations 

(,3)  §«*  =  o,         S«g  =  o.        §«;£-«. 

On  peut  évidemment  toujours  trouver  quatre  fonctions  A,  À,, 
H,  D  telles  que  Ton  ait 

dlx        .  dx        k    dx        ..      •     _. 

et  les  équations  analogues  obtenues  en  remplaçant  jr  et  //  par  y 
et  t>,  z  el  «>,  t  el  p  respectivement.  Multiplions  l'équation  précé- 
dente par  x  et  ajoutons-la  a*ux  trois  équations  analogues  relatives 
aux  autres  coordonnées.  En  lenanl  compte  des  identités  déjà  si- 
gnalées, on  trouvera 

Opérant  de  même,  après  avoir  multiplié  par  -p»  ou  aurait 

Ai  --  o. 

Multipliant  maintenant  par  -^  et  remarquant  que  Ton  a 

OC 


SOx  à*x  __   <)  rj  dx  dx  __       OC 


on  trouve 

-*r=-AC'      A  =  Zdï' 
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L'équation  (i/{)  se  réduit  dooc  à  la  forme  1res  simple 

•   d*x       i    dC  dx       ~ 
v     7  <>as        G  da  0% 

Si  Ton  assujettit  en  outre  les  coordonnées  tangentielles  à  vérifier 
aussi  la  relation 

(16)  u1  -+-  w*-+-  cv*  -+-/>*  =  i, 

l'élévation  au  carré  de  l'équation  précédente  et  son  addition  aux 
équations  analogues  nous  donneront  la  condition 

D*  =  i,        D=dzi. 

En  remplaçant,  s'il  est  nécessaire,  a  par  ta,  on  pourra  tpu jours 
prendre  D  =  i,  ce  qui  donnera  l'équation 

d*x        I    dC  dx 

à  laquelle  on  peut  joindre  la  suivante,  toute  semblable  : 

à*r  _  i   àC  dx 

(18)  dp  ~  G  dp'  5f  ■*■*' 

ces  équations  étant  encore  vérifiées  quand  on  y  remplace  x  et  u 
par  ^  et  *>,  5  et  w,  t  et  p. 

833.  Si  on .  les  retranche  membre  à  membre,  ou  reconnaîtra 
que  les  quatre  coordonnées  ponctuelles  satisfont  à  l'équation  li- 
néaire aux  dérivées  partielles 

&x  _à^x  _  j_  dC  dx       r  dC  dx  _ 

(19)  d%*       dp        G  da  d<x  "**  G  d$  dp  "" °' 

en  même  temps  qu'à  l'équation  (7),  et  il  est  clair  que  Ja  principale 
difficulté  du  problème  se  réduit  à  la  détermination  de  C.  Or,  si 

l'on  multiplie  l'équation  précédente  par-^  et  qu'on  l'ajoute  aux 

équations  analogues,  on  trouvera 

Sd*x  d*x  _    __  j_  dC  n  dx  à*x 
dp   dz*       '       C  d<z  05Ï  dp  "^ 
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ou,  en  tenant  compte  des  relations  (10). 

Sd*x  à*r  _        j_  dC  dC 
d*~ï  dp*  "'""G  da  dp' 

D'autre  part,  la  première  des  relations  (10) 

àC  __      Ç\dx  d*x 
dâ  ~~~o5|î  la1 

nous  donne,  en  différentiant  par  rapport  à  (3, 

d*G  n  &*  à*x       ç\  âx    d*x 


»G n  à**  d*x       ç\  âx 


Remarquons  que  Ton  a 


d*x         à  tn    x      ndx         ÔG 


da*dp  ~"  <fev       '         <fc  ^     da 

En  portant  dans  l'équation  précédente  celte  valeur  de  la  dérivée 
troisième  de  x,  il  viendra  donc 

à*C  n  d*x  d*x 


Sd*x  d*x 
fa*W       > 


da  dp  U  da*   dp 

de  sorte  que  l'équation  (20)  se  transformera  dans  la  suivante 

à»C  _      _  ^  àC  dC  __ 
5ST5p  G  da  dp      lt 

ou  encore 

Telle  est  l'équation  aux  dérivées  partielles  qui  déterminera  C. 

834.  Une  fois  connue  C,  les  coordonnées  x,yy  2,  t  seront  dé- 
finies par  les  équations  aux  dérivées  partielles  (7)  et  (19),  qui  ne 
peuvent  évidemment  admettre  que  des  solutions  contenant  des 
constantes  arbitraires.  A  chaque  valeur  de  C  correspondent  une 
infinité  de  surfaces  (M)  ;  mais  toutes  ces  surfaces  se  transforment 
les  unes  dans  les  autres  par  la  substitution  homographique  qui 
conserve  la  quadrique  (Q),  c'est-à-dire  la  forme  quadratique 

Si  l'on  remplace  dans  l'équation  (21)  C  par  e2l0>,  elle  prend  la 
D.  -  III.  3i 
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forme 

(»)  __  =  s.nao>, 

qui  ne  diffère  que  par  les  notations  de  celle  dont  V intégration 
détermine  les  surfaces  à  courbure  constante. 

835.  Quand  on  aura  déterminé  x^y,  s,  *,  le$  formules  (i7)hdu 
(18)  feront  connaître  les  coordonnées  tangentielles,  c'est-àrdire  les 
coordonnées  ponctuelles  du  pôle  du  plan  tangent  par  rapport  à  la 
quadrique  (Q).  La  Géométrie  nous  montre  immédiatement  que  la 
polaire  réciproque  de  la  surface  cherchée  (M)  par  rapport. à  (Q) 
donne  une  seconde  solution  du  problème  que  nous  avons  en  vue* 
En  effet,  dans  la  transformation  par  polaires  réciproques,  à  des 
tangentes  conjuguées  de  (M),  correspondent  des  tangentes  con- 
juguées de  la  polaire-réciproque  ;  etx  à  des  tangentes  de  (Q), 
correspondent  encore  des  tangentes  de  (Q). 

On  peut  vérifier  cette  proposition  par  l'Analyse  de  ht  manière 
suivante  : 

Différentions  l'équation  (17)  par  rapport  à  (Ï;  il  viendra 

du  _    d*x    _   â  /  1  àC  âx\ 
5p  ~  âc*à$       Sj$\£  à*  à*) 

ou,  en  tenant  compte  des  équations  (7)  et  (ai), 

du      /        dt\ogC\dx  _  1 

On  trouvera  de  même 
...  au       1  àx 

(*>  *r  =  c5p- 

et 

fru   __   1   d*x         1    àC  àx 
<te5p  "*  C  âp*  ""  C5  3jT  3JT 

ou,  en  tenant  compte  de  l'équation  (18), 

à'u        l 

On  voit  bien  ainsi  que  la  polaire  réciproque  de  (M)  est  une  sura- 


te 
ete* 
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face  de  même  définition  que  (M),  qui  correspond  à  cette  solution  de 
l'équation  (21)  que  Ton  obtient  en  changeant  G  en  g» 

836.  Pour  indiquer  d'une  manière  complète  la  signification  des 
résultats  précédents,  nous  allons  rappeler  la  généralisation  des 
notions  d'angle  et  de  distance  qui  est  due  a  M.  Cayley  (4  )• 

Cette  généralisation  a  pour  point  de  départ  la  substitution  d'une 
quadrique  quelconque  (Q)  au  cercle  de  l'infini. 

Étant  donnés  deux  points  dans  l'espace  M,  M',  appelons  distance 
de  ces  deux  points  la  fonction  S  définie  par  l'équation 

<*6)     s  «*'*=R, 

R  désignant  le  rapport  anharmoniqup  de  M,  M' et  des  deux  points 
où  la  droite  MM'  rencontre  la  quadrique  (Q).  Si  x,y}  z,  *;  x'j.y7, 
z',  t'  désignent  les  coordonnées  des  deux  points  et  si  la  qua- 
drique (Q)  est  définie  par  l'équation  homogène 

on  aura 

,  0\  *       l      °x  <>Y  à*  àt 

(28)  cos$=-—  — . 

La  distance  de  deux  points  pourra  donc  être  considérée  comme 
nulle  quand  ils  seront  sur  une  même  tangente  à  la  quadrique  (Q) 
et  seulement  dans  ce  cas. 

Si  la  quadrique  (Q)  se  réduit  à  une  conique,  la  distance  de 
deux  points  quelconques  devient  nulle  dans  tous  les  cas,  d'après  la 
définition  même  ;  mais  on  peut  employer  l'artifice  suivant. 

Supposons,  pour  fixer  les  idées,  que  l'on  ait  pris  l'équation  de 


(•)  Voir  le  Mémoire  intitulé  :A  sixth  Memoir  upon  Quantics  (Philosophical 
Transactions,  vol.  CXLIX,  p.  61-90;  1859)  et  the  Colleeted  Mathematical 
Papers  of  A,  Cayley,  vol.  II,  p.  56 1.  On  pourra  consulter  aussi  un  Mémoire  de 
M.  F.  Klein  Ueber  die  sogenannte  Nicht-Euklidische  Géométrie  inséré  en  1871 
an  tome  IV  des  Mathemaiische  Annaien,  p.  673-625. 

En  ce  qui  concerne  la  généralisation  des  notions  de  lignes  de  courbure)  focales, 
normales,  etc.,  consulter  l'Ouvrage  déjà  cité  Mémoire  sur  une  classe  remar- 
quable de  courbes  et  de  surfaces  algébriques,  Paris,  Gauthier-ViUars;  1873. 
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la  quadrique  sous  la  forme 

(29)  a?*H-^*-hz*—  R***  =  o, 

ou,  si  l'on  veut,  que  la  quadrique  (Q)  rapportée  à  des  axes  rectan- 
gulaires soit  une  sphère  de  rayon  R.  La  formule  (28)  nous  donnera 

N  R*  —  xu  — y  y'  —  zz' 

cos$  =  JJ 

./(Ri— *  _<r»_<5«)(R»_ar'>_y»_*'») 

en  faisant  t  =  /'  =  1 . 

Si  R  devient  infini,  on  trouve 

cos$=i, 

et  Ton  peut  prendre  S  =  o.  Mais  posons 

S't 

(30)  0080  =  1-4--^  5/*=2R*(cos5  —  1), 

et  développons  en  série,  suivant  les  puissances  de  ^,  il  viendra 

(3i)  vi=(x^x')*+{y-y)*+(z-zyt 

les  termes  négligés  contenant,  tous  -g  en  facteur.  Nous  retrouvons 

à  la  limite  l'expression  habituelle  de  la  distance  de  deux  points. 
De  même,  étant  donnés  deux  plans,  appelons  angle  de  ces 
plans  la  fonction  V  définie  par  la  formule 

(3a)  e*"  =  A, 

où  &  désigne  le  rapport  anharmonique  des  deux  plans  donnés  et 
des  deux  plans  tangents  menés  par  leur  intersection  à  la  quadrique 

(Q).  Si 

(33)  ?(«*,?,  «S/>)  =  o 

est  l'équation  tangentielle  de  cette  quadrique  et  si  it,  t>,  tv,  p; 
u'y  v\  vS,  pf  désignent  les  coordonnées  tangentielles  des  deux 
plans  donnés,  leur  angle  sera  défini  par  la  formule 

(34)  cosV  /"         *  **     *» 

Vf(t,  f>,  w,p)  <p(u',  v\  «-',/>') 

Cette  définition  se  réduit,  sans  qu'il  soit  nécessaire  de  faire  aucune 
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transformation,  à  la  définition  ordinaire. quand  la  quadrique  (Q) 
se  transforme  dans  le  cercle  de  l'infini.  II  est  clair  que,  dans  la 
Géométrie  de  M.  Cayley,  l'angle  de  deux  plans  est  égal  à  la  dis- 
tance de  leurs  pôles  par  rapport  ù  la  quadrique  (Q). 

On  appellera  de  même  angle  de  deux  droites  qui  se  coupent 
la  fonction  V  définie  toujours  par  l'équation  (3a),  où  «ft  désignera 
le  rapport  anharmonique  des  deux  droites  et  des  deux  tangentes 
menées  par  leur  point  d'intersection  et  dans  leur  plan  à  la  qua- 
drique (Q). 

Deux  plans  seront  perpendiculaires  quand  l'un  contiendra  le 
pôle  de  l'autre.  Deux  droites  seront  perpendiculaires  quand  Tune 
contiendra  le  pôle  d'un  plan  passant  par  l'autre. 

Une  droite  sera  perpendiculaire  à  un  plan  quand  elle  sera  per 
pendiculaire  à  toutes  les  droites  passant  par  son  pied  dans  le  plan. 
Elle  passera  alors  par  le  pôle  du  plan. 

L'angle  d'une  droite  et  d'un  plan  sera  l.e  complément  de  l'angle 
de  la  droite  et  de  la  perpendiculaire  menée  au  plan  par  le  pied  de 
cette  droite  dans  le  plan. 

837.  Une  fois  définies  les  notions  d'angle  et  de  distance,  les 
autres  définitions  de  la  Géométrie  métrique  ordinaire  subsistent' 
et  peuvent  être  introduites  sans  aucune  difficulté. 

Cherchons,  par  exemple,  l'élément  linéaire  de  l'espace  et,  pour 
cela,  remplaçons  dans  la  formule  (28)  qui  donne  la  distance  de 
deux  points  xtyy,  s7, /par  x-hdx,  y-\-dyy  z  -\-dz,  t  +  dt.  En 
développant  en  série  les  deux  membres,  nous  trouverons 

COSÔ  =  1 H.  .  ., 

a 

1     '  f{*,y,*,t)  4  f*(x,y,z,t) 

Si,  en  particulier,  on  suppose  que  les  coordonnées  homogènes 
aient  été  multipliées  par  une  fonction  telle  que  l'on  ait  constam- 
ment 

(36)  /ix,y.'s,t)=*i. 

on  aura 
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et  la  formule  (35)  se  réduira  à  la  suivante 
(37)  ds*=f(dxydy,dz,dt). 

838.  Ces  formules  conduisent  à  différentes  conséquences.  Nous 
remarquerons  d'abord  que,  si  Ton  considère  différentes  directions 
émanant  d'un  même  point,  les  angles  de  ces  directions  [relati- 
vement à  la  quadrique  (Q)]  sont  ceux  que  nous  avons  définis  au 
n°  572  et  que  nous  avons  rattachés  à  la  considération  purement 
analytique  d'upe  forme  quadratique.  Cette  forme  quadratique  est 
\<à  celte  qui  est  définie  par  l'équation  (35)  ou  par  l'équation  (37)  ■ 
en  tenant  compte  de  la  relation  (36). 

Remarquons  en  effet  que,  si  nous  considérons  seulement  les 
angles  des  droites  et  des  plans  qui  passent  par  un  point  déter- 
miné M,  on  peut,  sans  changer  la  valeur  de  ces  angles,  substituer 
dans  leur  définition  à  la  quadrique  (Q)  toute  autre  quadrique 
inscrite  à  celle-là  suivant  la  conique  (C)  d'intersection  par  le  plan 
polaire  du  point  M;  en  particulier,  on  peut  prendre  cette  conique 
(C)  elle-même. 

Si  l'on  a  rapporté  la  surface  à  un  tétraèdre  conjugué  ayant  l'un 
de  ses  sommets  en  M,,  on  pourra  réduire  son  équation  à  la  forme 
simple 

x*  -*-y*  -t-  i1  -f- 1*  =  o, 

le  point  M  ayant  pour  coordonnées 

x=y  =  z  =  o,        t  =  1. 

Ceh  posé,  considérons  deux  directions  partant  du  point  "M  et 
définies  par  les  caractéristiques  d  et  8  ;  on  aura,  en  assujettissant 
les  coordonnées  à  vérifier  toujours  l'équation  de  condition  (36), 

dt  —  lt  —  o, 

et  l'angle  (ds,  8$)  de  ces  deux  directions  sera  donné  par  la  formule 

(38)  ,    ds$scos(ds,$s)  =  dx$x-4-dyty-¥-dsàz 

tout  à  fait  identique  à  la  formule  ordinaire.  Cela  résulte  immédia- 
tement de  la  remarque  précédente,  puisque  nous  pouvons,  dans  le 
calcul  de  l'angle,  substituer  à  la  quadrique  (Q)  la  conique  définie 

par  les  équations 

r  =  o, 
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conique  qui,  avec  les  notations  cartésiennes,  deviendrait,  iden- 
tique au  cercle  de  l'infini.  Or  l'angle  (ds,  8$),  défini  par  la  for- 
mule (38),  est  bien  identique  à  l'angle  de  deux  directions  tel  que 
nous  l'avons  défini  au  n°  572,  relativement  à  l'une  ou  l'autre  des 
formes  quadratiques  (35)  ou  (37),  Cela  se  vérifie  presque  immédia- 
tement. 

839.  La  formule  (37)  va  nous  permettre  encore  de  généraliser 
la  propriété  des  lignes  géodésiques  d'une  surface  et  de  montrer 
que,  dans  la  Géométrie  de  M.  Cajley  comme  dans  la  Géométrie 
ordinaire,  le  plan  osculateur  d'une  ligne  géodésique  est  normal 
à  la  surface  sur  laquelle  elle  est  tracée. 

Soit,  en  effet, 

(39)  0(2?,^,*,  0  =  O 

l'équation  homogène  d'une  surface  (0)  dont  on  veut  déterminer  les 
lignes  géodésiques.  Il  faudra  trouver  le  minimum  de  l'intégrale 


/*• 


où  ds  est  donnée  par  l'une  des  formules  (35)  ou  (37).  En  suppo- 
sant que  x,  y y  z,  t  vérifient  toujours  la  relation  (36),  ce  qui  est 
évidemment  permis,  l'application  des  méthodes  du  Calcul  des 
variations  conduit  aux  équations  différentielles  suivantes. 

Désignons  par  x\  y,  zf,  /';  x",  y \  zny  t*  les  dérivées  premières 
et  secondes  de  x,  yy  z}  t}  considérées  comme  fonctions  de  s  et 
posons,  pour  abréger, 

(40)  /=A*,r,M,i)r   f=x*,y,  *',?), .  r=x*,y,*>')- 

Les  équations  différentielles  cherchées  sont 

dxm  ~~      ôx       ^  dxf 

(40  {  dy         *        * 

14  '  K  df  à/        de 

à? — dz  +  v-TS 
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Les  coordonnées  u,  v}  wy  p  <Ju  plan  oscillateur  à  la  ligne  gèo- 
désique sont  évidemment  définies  par  les  trois  équations 

\«x  =  o,        Vaa?'  =  o,        xu/  =  o. 

Les  coordonnées  X,  Y,  Z,  T  du  pôle  de  ce  plan  s'obtiendront 
en  Remplaçant  dans  les  équations  précédentes  u,  i>,  wy  p  respecti- 
vement par  les  dérivées  relatives  à  X,  Y,.  Z,  T  de  là  fonction 
/(X,  Y,  Z,  T),  ce  qui  donnera,  d'après  une  identité  bien  connue, 
les  équations 

«•>       S*£-  S*£-*   S*£=- 

Cela  posé,  multiplions  les  équations  (40  respectivement  par 
X,  Y,  Z,  T  et  ajoutons-les.  En  tenant  compte  des  relations  précé- 
dentes, nous  aurons 

et,  par  suite,  [x  n'étant  pas  nul  ('), 

<">  Sx£=o- 

Cette  équation  exprime  que  le  pôle  du  plan  osculateur  se  trouve 
dans  le  plan  tangent  à  la  surface  (0).  En  d'autres  termes,  le  plan 
osculateur  de  la  ligne  gèodésique  est  perpendiculaire  au  plan 
tangent,  les  angles  étant  évalués  par  rapport  à  la  quadrique  fon- 
damentale. 

Il  résulte  de  ce  théorème  que  la  ligne  la  plus  courte  entre  deux 
points,  de  l'espace  est,  dans  la  Géométrie  de  M.  Cayley,  la  ligne 
droite  qui  joint  ces  deux'points.  Car  la  ligne  la  plus  courte  réu- 
nissant deux  points  de  l'espace  sera  gèodésique  sur  toutes  les  sur- 


(')  Si  (&  était  nul,  les  équations  (40  ne  dépendraient  pas  de  6  et  se  réduiraient 
aux  suivantes 

qui  définissent  la  ligne  la  plus  courte  dans  l'espace.  Cette  ligne  la  plus  courte 
est  une  droite;  nous  allons  le  signaler  dans  un  instant. 
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faces  qui  la  contiendront  et,  par  conséquent,  devra  avoir  son  plan 
oscillateur  indéterminé.  Ainsi 

Dans  la  Géométrie  de  M.  Caytey,  les  lignes  droites  sont  les 
lignes  les  plus  courtes  entre  deux  points. 

On  suppose  toutefois  qu'en  allant  d'un  point  à  l'autre  on  ne 
rencontre  pas  la  surface  (Q),  car  alors  il  y  aurait  discontinuité, 
la  distance  de  deux  points  devenant  infinie  quand  l'un  d'eux  se 
trouve  sur  la  quadrique  fondamentale.  Ainsi  les  deux  points 
doivent  être  à  l'intérieur  ou  à  l'extérieur  de  la  surface  (Q). 

Il  suit  du  théorème  précédent  qu'on  saura  déterminer  les  lignes 
géodésiques  tracées  sur  toute  surface  (S)  du  second  degré.  Car  la 
surface  développable  qui  a  son  arête  de  rebrbusseraent  sur  (S)  et 
est  en  même  temps  tangente  à  une  quadrique  quelconque  (Q') 


inscrite  dans  la  développable  (S),  (Q)  aura  précisément  pour  arête 


derebroussemént  une  ligne  géodésique  de  (S).  Cela  résulte  des 
propriétés  bien  connues  des  faisceaux  tangentiels  de  quadriques. 
Le  développement  des  calculs  est  identique  à  celui  qui  concerne 
les  lignes  géodésiques  dans  la  Géométrie  ordinaire,  comme  le 
montre  immédiatement  la  remarque  suivante.  Les  lignes  géodé- 
siques d'une  quadrique  (S)  conservent  encore  leur  propriété  d'être 
géodésiques  lorsqu'on  substitue  à  la  quadrique  fondamentale  (Q) 


toute  autre  quadrique  inscrite  dans  la  développable   (S),  (Q)  et, 

en  particulier,  l'une  des  lignes  doubles  de  cette  développable  ;  et, 
par  conséquent,  pour  les  transformer  en  lignes  géodésiques  ordi- 
naires, il  suffit  d'effectuer  une  transformation  homographique  qui 
remplace  cette  ligne  double  par  le  cercle  de  l'infini. 

840.  Dans  la  Géométrie  de  M,  Cayley  les  lignes  de  courbure 
peuvent  être  définies  de  la  manière  suivante.  Ce  sont  les  courbes 
telles  que  les  normales  à  la  surface  en  tous  leurs  points  engendrent 
une  surface  développable.  Les  normales  sont  les  droites  qui  joi- 
gnent le  point  de  contact  du  plan  tangent  au  pôle  de  ce  plan  par 
rapport  à  la  quadrique  fondamentale.  Mais  ici  le  principe  de  dua- 
lité exige  que  nous  introduisions  une  autre  droite  que  nous  appel- 
lerons seconde  normale  et  qui  sera  l'intersection  du  plan  tangent 
avec  le  plan  polaire  du  point  de  contact.  La  première  et  la  seconde 
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normale  sont  deà  droites  polaires  l'âne  de  l'autre.  D'après  cela,  il 
est  clair  que,  si  les  premières  normales  engendrent  une  surface 
développable,  il  en  est  de  même  des  secondes  normales  et  vice 
versa. 

Nous  allons  montrer  qu'il  y  a  sur  toute  surface  une  double  fa- 
mille de  lignes  de  courbure  et  que,  comme  dans  la  Géométrie 
ordinaire,  ces  deux  familles  forment  un  réseau  conjugué. 

Soient,  en  effet,  M  un  point  quelconque  d'une  surface  (2)  et  Pie 
pôle  de  son  plan  tangent,  pôle  qui  correspond  &  M  sur  la  sur- 
face (S')  polaire  réciproque  de  (S);  soient  MP,  M'P7  deux  positions 
infiniment  voisines  de  la  droite  MP  qui  engendrent  un  élément  de 
développable.  Pour  que  l'élément  de  surface  réglée  (MP,  M' F)  soit 
développable,  il  faut  et  il  suffit  que  les  droites  MM',  PP'  soient  dans 
un  même  plan.  Mais  alors  il  en  sera  de  même  des  polaires  de  ces 
droites,  qui  sont,  l'une  la  tangente  conjuguée  de  PP7  en  P  relati- 
vement à  (S'),  l'autre  la  tangente  conjuguée  de  MM'  en  M  relati- 
vement à  (S).  On  voit  donc  que,  si  MM'  est,  sur  la  surface  (S),  la 
direction  d'une  ligne  de  courbure,  il  en  sera  de  même  de  la  tan- 
gente conjuguée.  Ainsi 

Les  développables  de  la  congruence  engendrée  par  les  nor- 
males MP  découpent  sur  les  sur/aces  (S),  (2')  deux  réseaUx  de 
courbes  conjuguées  qui  sont,  d* après  notre  définition,  les  lignes 
de  courbure  de  ces  surfaces. 

De  plus,  le  pôle  du  plan  principal  PMFM'  se  trouvant  à  l'in- 
tersection des  deux  tangentes  conjuguées  de  MM'  et  de  PP,  on 
voit  que 

Les  deux  plans  principaux  seront  conjugués,  c'est-à-dire 
normaux,  par  rapport  à  la  quadrique  fondamentale. 

Ainsi  les  développables  formées  par  les  normales  découpent 
sur  les  deux  surface»  (2),  (£')  aussi  bien  que  sut  la  quadrique  (Q) 
un  réseau  conjugué.  Il  y  a,  sur  toute  surface,  deux  familles  de 
lignes  dont  les  tangentes  sont  conjuguées  à  la  fois  relativement  à 
la  surface  et  à  la  quadrique  fondamentale  et  qui  sont  telles  que, 
pour  chacune  de  ces  lignes,  soit  les  premières,  soit  les  secondes 
normales  forment  une  surface  développable. 
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C'est  la  généralisation  aussi  complète  que  possible  des  pro- 
priétés des  lignes  de  courbure  dans  la  Géométrie  euclidienne* 

844..  Il  ne  Sera  pas  inutile  pour  ce  qui  va  suivre  de  retrouver 
quelques-unes  de  ces  propriétés  par  l'Analyse  et  d'indiquer  ici  un 
système  de  formules  analogues  aux  équations  d'Olinde  Rodrigues 
(n°  141  )  et  relatives  aux  lignes  de  courbure  dans  la  Géométrie  de 
M.  Cayley. 

Soient  toujours  xy  yy  z,  t  les  coordonnées  homogènes  d'un 
point  M  d'une  surface  donnée,  liées  par  la  relation 

(44)  a?*-4-^*-+-  **-+-  **=i, 

et  u9  i>f  wf  p  les  coordonnées  du  pôle  P  du  plan  tangent  relative- 
ment à  la  quadrîque  (Q)  dont  l'équation  sera  prise  ici  sous  la 

forme 

a?*  -h  y*  •+•  **  -4-  t*  =  o. 

Nous  supposerons  ces  coordonnées  du  pôle  P  liées  également  par 
la  relation 

(45)  a*  h- «>*-*-«>*-»-  />*=!. 

Un  point  situé  sur  la  normale  MP  A  une  dislance  p  du  point  M. 
aura  alors  ses  coordonnées  X,  Y,  Z,  T  déterminées  par  les  formules 

suivantes 

IX  =  x  cosp  -+-  u  sinp, 
Y=r^cosp-+-o  sinp, 
Z  =  m  cosp  -*-  w  sinp, 
T '  =  t  cosp  -+-/>.  sinp. 

Exprimons  qu'il  est  un  centre  de  courbure  principal,  c'est- 
à-dire  qu'il  existe  un  déplacement  de  la  normale  dans  lequel  il 
décrit  une  courbe  tangente  à  cette  droite.  Nous  serons  conduit  à 
des  équations  telles  que  les  suivantes 

dX.  ts  Xa?-4-  |xu>        &L  =  X *  -+-  p«y 
dï  =  \y -+-  jap,        dTz=\t  -»->/>, 

ou  encore,  en  remplaçant  rfX,  rfY,  . . .  par  leurs  valeurs 

cosp  dx  -+-  sin  p  du  ==  \'x  -+-  p'it, 
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Si  Ton  multiplie  ces  équations  respectivement  par  #,  y,  z*  t  et 
qu  on  les  ajoute  ensuite,  si  Ton  recommence  ensuite  la  même 
opération  après  lés  avoir  multipliées  par  i*,  i>,  svy  p  en  tenant 
compte  des  relations  (44)*  (45)  et  des  identités 


on  trouvera 


X'  —  o,        ji'  =  o. 
Elles  prennent  donc  la  forme  très  élégante 


<47) 


dx~>t-  tangp  du  =  o, 
dy -\-  tangp  dv  —  o, 

(dz  -+-  tangp  dw  =  o, 
dt  -h  tangp  dp  =  o, 


toute  semblable  à  celle  des  équations  d'Olinde  Rodrigues. 

Si  Ton  désigne  par  d  et  8  les  caractéristiques  des  différentielles 
relatives  aux  deux  directions  des  lignes  de  courbure,  on  en  dé- 
duira facilement  les  identités 

d'après  lesquelles  on  reconnaît  que  les  directions  principales  sont  à 
la  fois  perpendiculaires  relativement  à  la  quadrique  fondamentale, 
et  conjuguées,  dans  le  sens  de  Dupin,  relativement  à  la  surface  sur 
laquelle  sont  tracées  les  lignes  de  courbure. 

842.  Si  nous  voulions  poursuivre.ces  analogies,  nous  pourrions 
reprendre  ici  la  théorie  tout  entière  des  surfaces.  En  employant 
par  exemple  la  méthode  de  Gauss,  nous  n'aurions  qu'à  remplacer 
les  cosinus  directeurs  de  la  normale  par  les  coordonnées  du  pôle 
du  plan  tangent  relativement  à  la  quadrique  fondamentale,  et  nous 
serions  conduits  à  la  reproduction  presque  textuelle  des  formules 
données  au  Chapitre  III.  Le  théorème  de  Gauss,  relatif  à  l'expres- 
sion de  la  courbure  totale  par  l'élément  linéaire,  subsiste  dans  la 
Géométrie  cayleyenne  et  Ton  peut  édifier,  relativement  aux  sur- 
faces dont  les  rayons  de  courbure  sont  fonctions  l'un  de  l'autre, 
une  théorie  toute  semblable  à  celle  que  nous  devons  à  M.  Wein- 
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garten.  Cette  étude  est  loin  d'être  dépourvue  d'intérêt,  mais  Le 
lecteur  pourra  aisément  la  reconstituer  à  l'aide  des  indications 
précédentes.  Nous  nous  contenterons  de  montrer  ici  que  les  sur- 
faces (M),  étudiées  au  début  de  ce  Chapitre,  sont  les  analogues, 
des  surfaces  minima  dans  la  Géométrie  de  M.  Cayley. 

Cela  résulte  d'abord  de  leur  définition  elle-même,  les  lignes 
dont  les  tangentes  sont  aussi  tangentes  à  la  quadrique  fondamen- 
tale sont  aussi,  d'après  nos  définitions,  les  lignes  de  longueur 
nulle  de  la  surface  dans  la  Géométrie  cayleyenne.  Or,  ces  lignes 
doivent  former  un  système  conjugué,  de  même  que,  dans  la 
Géométrie  ordinaire,  les  lignes  de  longueur  nulle  des  surfaces 
minima. 

843.  Plaçons-nous  maintenant  à  un  autre  point  de  vue,  et  cher- 
.chons  les  lignes  de  courbure  d'une  surface  (M).  En  appliquant 
les  équations  différentielles  précédentes  et  tenant  compte  des  re- 
lations (^3)  et  (24)9  oh  verra  qu'elles  prennent  ici  la  forme  sui- 
vante 


et  se  réduisent,  par  suite,  aux  deux  équations  très  simples 

(49)  da+^d^o,       rfp-H^f<fc=o. 

Éliminant  p,  on  trouve 

(50)  da*  —  dp  =  o. 

Cette  équation  s'intègre  aisément.  Celle  qui  détermine  les  rayons 
de  courbure  principaux  devient 

(5i)  tang*p  —  C*  =  o. 

Ainsi  les  deux  rayons  de  courbure  principaux  sont  ici  égaux 
et  de  signes  contraires. 

844.  Réciproquement,  toute  surface  dont  les  rayons  de  cour- 


dx 

9- 

du 

+  *d?  = 

o, 

do 

o, 

dx 
à? 

=  o, 

dt 

dp 

:0. 
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bure  «ont  égaux  et  de  signe  contraire  dans  la  Géométrie  cayleyenne 
est  une  surface  (M).  Pour  le  démontrer,  désignons  par  a  et  $  les 
paramètres  des  lignes  de  courbure  et  désignons  par  pt  et  p2,  non 
plus  les  rayons  de  courbure  principaux,  mais  les  tangentes  de  ces. 
rayons  de  courbure.  Les  équations  (47)  nous  donnent  le  système 
fondamental 

dx  du 

ày  dv 

,*"•-"  35=°' 
<5*>      <*         *,  (53> 

dt  dp 

di^Pti=0' 

Si  donc  on  pose 

(54)  d^=C<te»  =  E<fe«-4-G<*p«, 

pn  trouvera  sans  peine 

(55)  $<**•  =      B*/-*-^,' 

(56)  Qdudx  =  —  -cfe*  —  —  dp. 

Ces  équations  nous  serpnt  utiles  plus  loin.  Si  maintenant  on 

élimine  u  entre  les  deux  premières  équations  des  groupes  (5a) 

et  (53),  on  aura 

â  (±*£\  =  A  f±  te\ 
djSVp,  da/       âoL\pt  dp/ 
ou 

(1  _  ±\  ***  .+.  te    \Pt/  _  *?    \Pt/  _  A 

\pt       pt/;à*à$       d*       dp  dp       dp      ""'    ' 

et  de  là  on  déduit,  en  multipliant  successivement  par  3-,  -r??*  Jmûs 
ajoutant  les  équations  analogues, 


(57) 


1/1         i\dE  *{9J 

2  \pt       Pj/  <k  da 
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Ces  relations  soûl  tout  à  fait  générales  et  s'appliquent  à  toule 
surface.  Supposons  maintenant  que  Ton  ait 

pi  *+-  pi  =  o, 
^Ues  deviendront 

et  Ton  en  déduira 

(58)  E~pi/(»),        G  =  pt?(p). 
Les  formules  (54)  et  (55)  nous  donneront  donc 

(59)  !  Crfa€*r  =  —  f(a)d**  +  o{$)dp. 

Par  suite,  les  ligues  de  longueur  nulle  de  la  surface,  définies  par 

l'équation 

d$*  =  o, 

seront  bien  conjuguées  par  rapport  aux  lignes  asymptoliques,  dé- 
finies par  l'équation 

/(<*)<&*  —  <p(p)<*p*  =  o. 

C'est  ce  qu'il  fallait  démontrer,  et  Ton  voit  de  plus  qu'on  déter- 
mine les  unes  et  les  autres  par  des  quadratures. 

845.  Une  troisième  propriété  rapproche  les  surfaces  (M)  des 
surfaces  mioima.  Remarquons  d'abord  que  l'aire,  dans  la  Géo- 
métrie caylevenne  comme  dans  la  Géométrie  ordinaire,  a  sa  défi- 
nition qui  se  ramène  à  «elle  de  la  longueur.  Si  l'élément  linéaire 
d'une  surface  a  pour  expression 

ds*  =  Eda*  -+-  Grfp*  -+-  aF dad$, 
dans  l'une  et  l'autre  Géométrie  Taire  sera  l'intégrale  double 


JJV^O  —  F»  d*  </p, 


étendue  à  la  portion  de  surface  considérée. 

Étant  admise  cette  définition  de  l'aire,  les  surfaces  nouvelles 
jouissent  relativement  à  l'aire  cayleyenne  de  la  même  propriété 
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que  les  surfaces  minima,  relativement  à  Taire  euclidienne.  C'est 
un  point  que  Ton  établira  comme  il  suit. 

Portons  sur  la  normale  en  un  point  M  d'une  surface  quel- 
conque (S)  une  longueur  MM'=:  e.  Les  coordonnées  du  point  M' 

seront 

SX  =  x  cose  -+•  u  sins, 
Y  =  y  cose-r-p  sine, 
1  Z  =  z  cos  s  •+•  w  sin  e, 


T  =  t  coss  -+-/>  sine. 

i 

Si  Ton  prend  comme  variables  les  paramètres  a,  j3  des  lignes 
de  courbure,  les  formules  (54)  à  (56)  nous  permettront  d'établir 
l'identité 

(Ci)     §rfX*  =  rfE«^E(cose- —  Y^«H-G(cose  —  — Yrfp*, 

d'où  l'on  pourrait  déduire  toute  une  généralisation  de  la  théorie 
des  surfaces  parallèles. 

Si  l'on  suppose  que  e  soit  une  fonction  infiniment  petite  de  a, 
P,  le  point  M'  décrira  une  surface  (2;)  infiniment  voisine  delà 
surface  (S)  et  Taire  de  cette  surface  (Y!)  sera  représentée  par 
l'intégrale  double 


yyv^.-i-i)**, 


où  l'on  néglige  le  carré  de  e.  Le  calcul  est  tout  semblable  à  celui 
que  nous  avons  donné  au  n°  185. 

On  voit  donc  que  la  variation  de  l'aire  de  la  surface  (2)  ne  sera 
nulle  que  si  Ton  a,  en  chacun  des  points  de  cette  surface, 

pt  +  pl-O, 

et  nous  avons  déjà  Constaté  que  cette  relation  entre  les  rajons  de 
courbure  caractérise  les  surfaces  (M). 

846.  Pour  terminer  ce  Chapitre,  nous  indiquerons  une  trans- 
formation (  *  )  qui  permet  de  transporter  en  quelque  sorte  à  la  Géo- 


(')  Cette  transformation  a  été  étudiée  avec  développement  en  diverses  parties 
de  l'Ouvrage  que  nous  avons  cité  plus  haut  [p.  479]* 
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métrie  des  relations  métriques  euclidiennes,  les  proposition»  que 
Ton  a  obtenues  relativement  à  la  Géométrie  de  M;  Cayley  et,  en 
particulier,  celles  qui  concernent  les  surfaces  (M).  Comme  toutes 
les  définitions  généralisées  d'angle,  de  longueur,  de  distance 
sont  fondées  sur  la  notion  du  rapport  anharmonique,  nous  pour- 
rons supposer  que  l'on  ait  ramené,  par  une  transformation  homo- 
graphlque,  la  quadrique  fondamentale  à  être  une  sphère  (S). 
Cela  nous  permettra,  d'énoncer  sous  forme  plus  claire  les  défini- 
tions et  les  résultats. 

A  chaque  point  M  de  l'espace  faisons  correspondre  l'un  des 
points  m,  m!  qui  sont  les  centres  des  sphères  de  rayon  nul  passant 
par  l'intersection  de  la  sphère  (S)  et  du  plan  polaire  de  M  par 
rapport  à  (S).  La  transformation  ainsi  définie  jouira  des  pro- 
priétés suivantes. 

À  chaque  point  M  correspondent  deux  points  m,  m';  mais  à  un 
point  m  correspond  un  seul  point  M,  admettant  pour  plan  polaire 
le  plan  radical  de  (S)  et  du  point-sphère  qui  a  son  centre  en  m. 

Les  deux  points  m,  ml  qui  correspondent  à  un  même  point  M 
sont  inverses  l'un  de  l'autre  par  rapport  à  la  sphère  (S)  et  ils  sont 
sur  la  droite  qui  joint  le  point  M  au  centre  de  cette  sphère. 

Voici  d'ailleurs  les  formules  qui  définissent  la  transformation* 

Prenons  pour  origine  le  centre  de  la  sphère  (S)  qui  aura  alors 
pour  équation 
(61)  X*-4-  Y*-4-  Z*r-  R*  =  o, 

et  soient  x,y,  z  les  coordonnées  du  point  m. 

Le  plan  radical  de  là  sphère  (S)  et  du  point-sphère  m  aura 
pour  équation 

X»-hYM-Z*—  K»-(X  —  *)*—  (Y—  ^)«—  (Z-*)«=o. 

Le  pôle  de  ce  plan,  qui  doit  être  le  point  M,  se  détermine  donc 
sans  difficulté  et  l'on  trouve  pour  ses  coordonnées  X*  Y,  Z  les 
expressions  suivantes 

aR*a? 


X  = 


07*-+-^*-+-**-*- R*' 


(61)         •  (Y= ***- 


j>*+~  y* -»-**-♦-  R* 
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Ces  formules-  définissent  la  transformation.  Elle  a  deux  pro- 
priétés communes  avec  l'inversion.  D'abord  la  droite  réunissant 
les  points  qui  se  correspondent  va  passer  par  un  point  fixe.  En 
second  lieu,  le  point  M  ne  coïncide  avec  m  que  si  l'on  a 

c'est-à-dire  si  le  point  m  est  sur  la  sphère  (S). 

Mais  si  l'on  veut  déduire  x9  y,  z  des  relations  précédentes,  les 
résultats  sont  plus  compliqués.  On  trouvera 

et  de  là  on  déduira 

(64)  *=£  =  -  = 


X^Y       Z       RdbV'Rf-X*-;Y«—  z* 

847.  Au  lieu  de  nous  servir  de  ces  formules  employons  unique- 
ment la  Géométrie.  Pour  abréger,  nous  désignerons  sous  le  nom  de 
première  figure  celle  qui  contient  les  points  M  et  sous  le  nom  de 
seconde  figure  celle  qui  contient  les  points  m,  m!.  D'après  lapidé- 
finition  même  de  la  transformation,  m  et  m!  sont  les  points-sphères 
passant  par  l'intersection  de  (S)  et  du  plan  polaire  (P)  de  M  par 
rapport  à  (S).  Donc  toute  sphère  orthogonale  à(S)et  ayant  son 
centre  dans  le  plan  (P)  passera  nécessairement  par  les  deux 
points  m  et  m'. 

D'après  cela,  ^considérons  trois  points  quelconques  M,  M< ,  Ms 
de  la  première  figure  et  soient  (P),  (P4  ),  (P2)  leurs  plans  polaires 
par  rapport  à  (S).  La  sphère  (S)  orthogonale  à  (S)  et  ayant- pour 
centre  le  point  d'intersection  des  plans  (P);  (P^,  (P,),  c'est- 
à-dire  le  pôle  du  plan  MM,  M*,  contiendra  nécessairement  les 
couples  de  points  de  la  seconde  figure  m,  wl\  m, ,  m^j  m*,  m'%  qui 
correspondent  respectivement  àM,  M,,  M2.  Supposons  mainte- 
nant que  M,  Mo  M2  soient  trois  points  infiniment  voisins  d'une 
surface  (U)  appartenant  à  la  première  figure.  Alors  m,  m«,  mt 
d'une  part  et  m',  m\>  m2  d'autre  part  seront  trois  points  infini- 
ment voisins  sur  les  deux  nappes  de  la  surface  (V)  qui  est  dans  la 
seconde  figure  l'homologue  de  la  surface  (U).  Quand  les  points 
M4,  M2  se  rapprochent  du  point  M,  le  centre  de  la  sphère  (27)  tou- 
jours orthogopale  à  (S)  devient  le  pôle  du  plan  tangent  en  M  à  U 
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surface  (U).  Comme  /w,,  m2  se  rapprochent  de  m  cl  /;?',,  mn 
de  /n',  cette  sphère  (2)  devient  tangente  en  /w,  m'  aux  deux 
nappes  de  la  surface  (V).  Et  de  là  résulte  la  proposition  suivante, 
qui  constitue  la  meilleure  définition  de  la  transformation  : 

A  une  surface  quelconque  (U)  de  la  première  figure  lu 
transformation  fait  correspondre  la  surface  a na Magma- 
tique (V)  enveloppe  de  la  sphère  variable  qui  est  toujours  or- 
thogonale  à  la  sphère  (S)  et  a  son  centre  sur  la  polaire  réci- 
proque (U')  de  (U)  par  rapport  à  (S')  (  f  ). 

Supposons,  par  exemple,  que  la  surface  (U)  soit  un  plan,  la 
surface  (U;)  se  réduira  au  pôle  de  ce  plan  et  la  surface  (V)  de- 
viendra la  sphère  orthogonale  à  (S)  passant  par  l'intersection 
de  (S)  et  du  plan.  C'est  ce  que  permettent  de  vérifier  les  formules 

données  plus  haut. 

Fig.  81. 


.Supposons  maintenant  que  la  surface  (U)  se  réduise  à  une 
droite  (d).  La  polaire  réciproque  de  (d)  sera  une  droite  (d1) 
et  les  sphères  variables  qui  auront  leur  centre  sur  (df)  contien- 
dront toutes  le  cercle  (C),  orthogonal  à  (S),  passant  par  Tinter- 
section  de  (d)  et  de  (S)  {fig.  8.1).  C'est  ce  cercle  qui  correspondra 


<(')  Voir  pour  la  définition  des  surfaces  anallagmalique*  [I,  p.  258].  Ou  il  il  quel- 
quefois que  (S)  est  la  sphère  directrice  et  (U')  la  surface  déférente  de  l'anallagma- 
tique.  On  pourra  consulter  sur  ce  point  l'Ouvrage  cité  plus  haut  [p.  4791- 
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à  Ja  droîle  (rf),  comme  il  est  aisé  de  le  vérifier  encore  parties 
formules  données  plus  haut. 

Comme  la  tangente  en  m  au  cercla  va  couper  la  droite  (rf)  en 
un  point  qui  est  évidemment  dans  le  plan  polaire  du  point  homo- 
logue M  de  la  première  figure,  ori  voit  que,  si  VoA  considère 
dans  les  deux  figures  deux  courbes  correspondantes,  tes  tan- 
gentes en  M  et  en  m  à  ces  deux  courbes  vont  couper  en  un 
même  point  le  plan  polaire  de  M  par  rapport  à  la  sphère  (S). 
Pour  le  reconnaître  il  suffit  de  substituer  à  la  courbe  décrite  par 
le  point  M  la  droite  qui  passe  par  deux  points  infiniment  voisins 
de  cette  courbe.  On  déduit  immédiatement  de  là  que,  si  Ton  con- 
sidère non  plus  deux  courbes,  mais  deux  surfaces  correspondantes, 
les  plans  tangents  à  ces  surfaces  en  M  et  m  se  coupent  suivant 
une  droite  située  dans  le  plan  polaire  de  M  par  rapport  à  la 
sphère  (S). 

848.  Ces  propositions  étant  établies,  nous  pouvons  démontrer 
la  propriété  fondamentale  de  la  transformation  :  elle  conserve  les 
angles,  c'est-à-dire  que  les  angles  de  la  première  figure  mesurés 
par  rapport  à  la  sphère  (S)  sont  égaux  aux  angles  ordinaires 
de  la  seconde. 

Soient,  en  effet,  M*,  M t' les  tangentes  à  deux  courbes  passant 
en  M  et  soient  l,  t' les  points  où  elles  rencontrent  le  plan  polaire 
de  M.  Les  tangentes  en  m  aux  deux  courbes  correspondantes  se- 
,  ront  les  droites  mt,  ml'.  D'ailleurs  la  droite  ttf  va  rencontrer  la 
sphère  (S)  en  deux  points  a,  a';  et  il  est  clair  que  les  deux  fais- 
ceaux de  quatre  droites 

mt>     mt\     ma,     ma\ 
Mi,    Ml',     Ma,    Ma' 

ont  le  même  rapport  anharmonique  R. 

Mais  les  droites  Ma,  Ma'  sont  des  tangentes  à  la  sphère,  puisque 
M  est  le  pôle  du  plan  (P)  qui  contient  a,  a!.  L'angle  V,  mesuré 
par  rapport  à  la  sphère  (S),  des  deux  droites  Mt,  M*',  c'est-à-dire 
des  deux  courbes  de  la  première  figure,  est  donc 

ijlogR. 

De  même,  puisque  m  est  le  centre  d'une  sphère  de  rayon  nul 
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qui  passe  par  l'intersection  de  (S)  et  de  (P)  et,  par  conséquent,  par 
les  points  a,  a',  ma,  ma'  sont  des  droites  allant  rencontrer  le 
cercle  de  l'infini;  et,  par  suite,  l'angle  ordinaire  des  droites  m(> 
jntf  est  aussi  égal  à 

La  proposition «st  donc  démontrée  pour  l'angle  de  deux  courbes; 
elle  subsiste  évidemment  pour  l'angle  de  deux  surfaces  ou  pour 
l'angle  d'une  surface  et  drune  courbe. 

849.  On  peut  d'ailleurs  la  démontrer  ana Iniquement  de  la  ma- 
nière suivante  V 

Si  l'on  applique  la  formule  (35),  on  verra  que  la  distance  de 
deux  points  infiniment  voisins  de  la  première  figure,  prise  par  rap- 
port à  la  sphère  (S),  est  définie  par  l'équation 

/*-v     i  •      <X*  +  Y*  +  7J-R*)(dX*+dY*  +  dZ*)  —  (XdX  +  \dY-hZdL)* 

(63)   da  = (X»h-Y«-+Z»-U')' ' 

Faisons  usage  des  formules  de  la  transformation  et  substituons 
à  X,  Y,  Z  leurs  expressions  (62)  en  x\  y,  z.  Nous  trouverons 

(66)  d<j*=z —  4"f (dx*-+-  dvx  -+-  dz*\ 

ou  plus  simplement 

(67)  d<t*  = ^- =r —  ds*. 

Ainsi  la  transformation  a  lieu  de  telle  manière  que  l'élément 
cayleyen  d<r  de  la  première  figure  soit  proportionnel  à  l'élément  eu- 
clidien ds  de  la  seconde.  Or,  la  définition  donnée  au  n°  572  de 
l'angle  de  deux  directions  évalué  par  rapport  à  une  forme  quadra- 
tique montre  immédiatement  que  cet  angle  subsiste  sans  modi- 
fication quand  la  forme  est  multipliée  par  une  fonction  finie 
quelconque.  11  résulte  de  là  que  l'angle  de  deux  directions  de  la 
première  figure  évalué  relativement  à  la  forme  quadratique  </?, 
c'est-à-dire  l'angle  cayleyen  (n°  838),  est  identique  à  l'angle  des 
directions  correspondantes  de  la  seconde  figure  évalué  relative- 
ment à  ds,  c'est-à-dire  à  l'angle  euclidien. 
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850.  Les  conséquences  les  plus  importantes  de  ce  principe  de 
la  conservation  des  angles  se  rapportent  an  cas  où  les  angles  sont 
droits  et,  en  nous  souvenant  que  les  directions  à  angle  droit  dans 
la  Géométrie  cayleyenne  sont  celles  qui  sont  conjuguées  par  rap- 
port à  la  sphère  (S),  nous  pouvons  énoncer  les  propositions  sui- 
vantes : 

Si  deux  courbes  de  la  première  figure  se  coupent  et  si  les  tan- 
gentes, en  leur  point  commun,  sont  conjuguées  par  rapport  à  la 
sphère,  les  courbes  anallagmatiques  correspondantes  se  coupent  à 
angle  droit. 

Si  deux  surfaces  de  la  première  figure  se  coupent  et  si  les  plans 
tangents  en  un  de  leurs  points  communs  sont  conjugués  par  rap- 
port à  (S),  les  surfaces  anallagmatiques  correspondantes  se  cou- 
pent à  angle  droit  au  point  correspondant. 

Si  Ton  a,  dans  la  première  figure,  un  système  triple  formé  de 
surfaces  telles  que,  en  tous  les  points  communs  à  deux  surfaces,  les 
plans  tangents  soient  conjugués  par  rapport  à  la  sphère  (S),  le  Sys- 
tème triple  d'anallagmatiques  correspondant  sera  formé  de  surfaces 
orthogonales. 

On  peut  indiquer  encore  ce  que  deviennent,  lorsqu'on  leur 
applique  la  transformation,  les  propriétés  signalées  plus  baut 
(n°  839)  relativement  aux  lignes  géodésiques  dans  la  Géométrie, 
cayleyenne. 

D'après  la  formule  (67),  cette  transformation  fait  correspondre 
aux  lignes  géodésiques  cayleyennes  de  la  première  figure  les 
lignes  de  la  seconde  qui  rendent  minimum  l'intégrale 


s 


ds 


^-t-^h-*»  —  R* 


étendue  à  l'arc  euclidien  ds  pris  entre  deux  quelconques  de  leurs 
points.  On  peut  donc  énoncer  les  propositions  suivantes,  qui  ont 
été  développées  dans  l'Ouvrage  déjà  rappelé. 

Les  lignes  de  l'espace  qui  rendent  minimum  l'intégrale 

ris 


S; 


prise  entre  deux  quelconques  de  leurs  points  sont  des  cercles 
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orthogonaux  à  la  sphère  (S)  définie  par  l'équation 
x*  -t-7*  ■+-  **—  R*  =  et. 

Sur  une  surface  donnée  (U)  tes  lignes  qui  rendent  minimum 
la  même  intégrale  sont  définies  par  une  propriété  différen- 
tielle, analogue  à  celle  qui  caractérise  les  lignes  géodésiques. 
La  sphère  qui  est  orthogonale  à  (S)  et  qui  a,  avec  la  courbe,  le 
contact  d'ordre  le  plus  élevé,  c'est-à-dire  qui  contient  le 
cercle  osculateur  en  un  quelconque  de  ses  points,  doit  être,  en 
ce  point,  normale  à  la  surface. 

851 .  Examinons  en  particulier  ce  que  donne  notre  transforma- 
tion appliquée  aux  surfaces  (M). -Pour  cela,  il  sera  nécessaire  de 
rappeler  une  généralisation  très  étendue  de  la  théorie  des  tan- 
gentes conjuguées  de  Dupin  (  *  ). 

Considérons  un  ensemble  de  surfaces  (F)  représenté  par  une 
équation  de  la  forme  suivante 

(68)  f(*>X>  *>  a>  b>  <0  =  o, 

qui  contient  trois  paramètres  arbitraires  a,  6,  c.  Tels  sont  les 
plans,  les  sphères  passant  par  un  point  fixe  ou  orthogonales  à  une  - 
sphère  fixe,  etc. 

Si  Ton  veut  que  les  surfaces  (F)  soient  tangentes  à  une  surface 
donnée  (A),  on  aura  à  établir  une  certaine  relation 

?(a,  6,  c)  =  o, 

qui  réduira  à  deux  le  nombre  des  paramètres  contenus  dans  l'é- 
quation (68).  Supposons,  par  exemple,  que  Ton  élimine  c;  l'équa- 
tion des  surfaces  (F)  qui  sont  tangentes  à  (A) prendra  la  forme 

(69)  <|/(ar,  y,  «,  a,  à)  =  o, 

ou  a  et  b  seront  entièrement  arbitraires. 

<  Cela  posé,  supposons  que,  lorsqu'on  se  déplace  à  partir  d'an 
point  quelconque  M  de  (A)  dans  une  direction  M ji,  la  surface  (F) 


( l)  Voir  le  Mémoire  sur  tes  solutions  singulières  oies  équations  aux  dérivées 
partielles  du  premier  ordre  inséré  par  J 'auteur  au  tome  XXVII  des  Mémoires 
présentés  par  divers  savants  à  l'Académie  des  Sciences  de  l'Institut  de 
France,  §  10. 


-J 
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relative  au  point  M  soit  coupée  par  la  surface  (F)  relative  au  point 
infiniment  voisin  suivant  une  courbe  admettant  en  M  la  tangente 
Mu/.  La  relation  entre  les  deux  tangentes  Mu,,  Mu,'  sera  évidem- 
ment homographique,  mais  elle  sera  de  plus  involutive;  c'est- 
à-dire  que,  si  Ton  se  déplace  suivant  la  direction  Mu/  (au  lieu 
de  M  p.),  l'intersection  des  deux  surfaces  (F)  infiniment  voisines 
correspondantes  sera  tangente  à  Mu,  (au  lieu  de  Mu/). 

Admettons  cette  proposition,  pour  la  démonstration  de  laquelle 
nous  renverrons  au  Mémoire  cité,  et  qui  donne  évidemment  la 
théorie  de  Dupin  quand  les  surfaces  (F)  se  réduisent  aux  plans 
tangents  de  (A).  Nous  remarquerons  seulement  que,  par  sa  nature 
même,  la  relation  entre  deux  directions  conjuguées  ainsi  définies 
subsiste  quand  on  effectue  une  transformation  ponctuelle  quel- 
conque, pourvu  qu'aux  surfaces  (F)  on  substitue  les  transformées 
(F')  de  ces  surfaces  dans  la  transformation  .considérée. 

D'après  cela,  considérons  les  surfaces  (M')  qui  dérivent  des 
surfaces  (M)  parla  transformation  que  nous  avons  définie  au  n°846. 

Nous  voyons  tout  de  suite,  d'après  la  formule  (67),  qu'aux  lignes 
de  longueur  nulle  (caylejenne)  des  surfaces  (M)  correspondent 
des  lignes  de  longueur  nulle  (euclidienne)  dans  les  surfaces  (M'). 
Ces  lignes  étaient  conjuguées  par  rapport  à  (M);  elles  le  seront 
aussi  sur  la  surface  (M'),  pourvu  que,  dans  la  définition  des 
tangentes  conjuguées,  on  substitue  aux  plans  tangents  de  (M) 
les  sphères  orthogonales  à  (S)  qui  leur  correspondent  dans  la 
transformation.  Voilà  donc  une  propriété  géométrique  qui  per- 
mettrait de  définir  directement  les  surfaces  (M'). 

D'autre  part,  toujours  d'après  la  formule  (67),  à  l'aire  prise  dans 
le  sens  de  Ja  Géométrie  cayleyenne  de  la  surface  (M)  correspondra, 
en  laissant  de  côté  un  facteur  constant,  l'intégrale 


ss 


dS 


relative  à  la  surface  (M'),  rfS  désignant  l'élément  d'aire  euclidien 
de  cette  surface.  Les  surfaces  (M')  seront  donc  celles  pour  les- 
quelles cette  intégrale,  étendue  à  toute  la  portion  de  surface  com- 
prise dans  un -contour  donné,  aurait  sa  variation  première  égale  à 
zéro. 

Nous  nous  contenterons  de  remarquer  ici  qu'en  effectuant  une 
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inversion  dont  le  pôle  serait  sur  la  sphère  (S),  on  pourrait  réduire 
cette  intégrale  à  la  forme  plus  simple 

dS 


m 


z  désignant  la  distance  a  un  plan  fixe  qui  serait  V inverse  de  la 
sphère  (  S  ); 
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nombre  de  quadratures-.  —  Les  deux  équations  de  Riccati  qui  se  pré- 
sentent dans  celte  théorie  et  qui  contiennent  un  paramétre  arbitraire. 

—  Véritable  origine  de  ces  équations  et  leur  réduction  au  système 
qui  se  présente  dans  l'application  de  la  méthode  de  M.  Bâcklund.  •- 
Théorème  général  résumant  les  résultats  obtenus. 
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CHAPITRE  XIV. 

Page». 
Rapprochement*  et  analogies  entre  les  sur/aces  à  courbure  constante 

et  les  sur/aces  minima.'. 47* 

Recherche  des  surfaces  (  M  )  telles  que  deux  familles  de  ligrics  conjuguées 
aient  pour  tangentes  des  droites  qui  soient,  en  même  temps,  tangentes 
à  une  même  surface  du  second  degré.  —  Quand  cette  quadrique  se 
réduit  au  cercle  de  l'infini,  on  doit  retrouver  les  surfaces  minima; 
mais,  quand  elle  est  de  la  classe  la  plus  générale,  la  détermination  des 
surfaces  cherchées  se  ramène  à  la  même  équation  aux  dérivées  par- 
tielles que  celle  des  surfaces  à  courbure  constante.  —  Signification 
géométrique  des  résultats  précédents;  généralisation  des  notions  de 
distance  et  d'angle  due  à  M\  Cayley.  —  Relation  avec  les  définitions 
données  au  Livre  V,  Chapitre  VIII.  —  Les  lignes  géodésiques  dans  la 
Géométrie  de  M.  Cayley.  —  Leur  plan  osculateur  est  toujours  normal 
à  la  surface  sur  laquelle  elles  sont  tracées.  —  Les  lignes  les  plus 
courtes  dans  l'espace  sont  encore  des  lignes  droites.  —  Généralisation 
des  principales  propriétés  des  lignes  de  courbure.  —  Formules  ana- 
logues à  celles  d'Olinde  Rodrigues  et  relatives  aux  lignes  de  cour- 
bure généralisées.  —  Les  surfaces  (M)  étudiées  au  début  de  ce  Cha- 
pitre ont,  dans  la  Géométrie  cayleyenne,  leurs  rayons  de  courbure 
égaux  et  de  signes  contraires;  elles  sont  les  seules  qui  jouissent  de 
cette  propriété.  —  Elles  se  rapprochent  encore  des  surfaces  minima 
par  la  propriété  de  rendre  minimum  la  portion  de  Taire  cayleyenne 
comprise  dans  un  contour  donné.  —  Élude  d'une  transformation  qui 
permet  de  transportera  la  Géométrie  euclidienne  toute  relation  entre 
les  angles  dans  la  Géométrie  de  M.  Cayley.  —  Cette  transformation 
fait  correspondre  une  sphère  à  un  plan  et  un  cercle  à  une  droite.  — 
Généralisation  de  la  théorie  des  tangentes  conjuguées  de  Dupin.  — 
Propriétés  diverses  des  surfaces  (M')  qui  dérivent  des  surfaces  (M) 
par  la  transformation  précédente. 
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